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A transmission wave is applied to a 
predetermined range in a widtli-wise direction of 
a subject vehicle. Objects located ahead of the 
subject vehicle are recognized on the basis of 
reflected waves which result from reflections of 
the transmission wave. The reflected waves are 
converted Into a received signal. Detection is 
made regarding a variation in an intensity of the 
received signal along a direction corresponding 
to the width-wise direction of the subject vehicle. 
The received signal is separated into a first signal 
portion and a second signal portion on the basis 
of the detected signal intensity variation. The first 
signal portion corresponds to a scattered portion 
of the transmission wave. The second signal 
portion corresponds to an unscattered portion of 
the transmission wave. Objects are recognized 
on the basis of the second signal portion. 
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@ Verfahren und Vorrichtung zum Erkennen eines Objekts 
(§) Eine Sendewelle wird auf einen vorbestimmten Be- 

reich in Breitenrichtung eines Bezugsfahrzeugs ausge- 

sendet. Objekte, welche sich vor dem Bezugsfahrzeug be- 

finden, warden auf der Basis von reflektierten Wellen er- 

kannt, welche sich aus Reflexionen der Sendewelle erge- 

ben. Die reflektierteh Wellen werden in ein empfangenes 

Signal umgewandelt. Es wird eine Erf assung bezuglich ei- 

ner Abweichung in einer Intensrtat des empfangenen Si- 
gnals entlang einer Richtung, welche der Breitenrichtung 

des Bezugsfahrzeuges entspricht, vorgenommen. Das 

empfangene Signal wird in eInen ersten Signalanteil und 

einen zweiten Signalanteil auf der Basis der erfaBten Si- 

gnalintensitStsabwelchung aufgeteilt. Der erste Signalan- 
teil entspricht einem gestreuten Anteil der Sendewelle. 

Der zweite Signalanteil entspricht einem ungestreuten 

Anteil der Sendewelle. Objekta werden auf der Basis des 

zweiten Signal anteils erkannt 



CD 
00 
CSJ 
CO 



111 



BUNDESDRUCKEREI 12.01 101 680/893/1 



14 



DE 101 32 860 A 1 



Beschretbung 

HINTERGRUNDDER ERPINDUNG 

Gebiet der Erfindung 

[0001] Diese Erfindung betrifift ein Verfahren zum Erken- 
nen eines Objekts. AuBerdem betiifift die Erfindung eine 
Vorrichtung zum Erkenn&n eines Objekts, welches auf ei- 
nem Fahrzcug montiert werden kann. t)beniies betrifft diese 
Erfindung cin Au^ichnungsmcdium, welches can Compu* 
teiprogranun zum Erkennen eines Objekts speichert 

Beschreibung des Stands der Ibchnik 

[UU02J Hine bekannte Objekterkennungsvorrichtung for 
ein Fahrzeug sendel einen vorwartsgerichteten WelJenstrahl 
wie etwa einen Lichtstrahl oder einen Millimeterwellen- 
strahl von der Karosseiie des Fahrzeugs aus und omoglicht 
es dem vorwartsgerichteten Wellenstrahl, einen gegebenen 
Winkelberdch vor der Karosserie des Fahrzeugs abzutasten. 
Falls sich ein Objekt in dem gegebenen ^nkelbereicb be- 
findet, trifft der votwartsgerichtete Wellenstrahl auf das Ob- 
jekt, bevor er durch dieses zumindest teilweise zurQckge- 
worfcn wird. Ein Tcil des rcflckticrtcn Wcllcnstrahls kchrt 
zu der Vorrichtung als ein Echowellenstrahl zurQck. Die 
Vorrichtung erfaBt und erk«int das Objekt als Antwort auf 
den Echowellenstrahl. 

[0003] Die bekannte Objekterkennungsvorrichtung wird 
in einem Wamsystem fur ein Fahrzeug verwendet, welches 
anspricht, wenn sich ein Hindemis wie etwa ein vorausfah- 
rendes Fahrzeug in einem gegebenen "Winkelbereich vor 
dem Bezugsfahrzeug befindet. Die bekannte Objekterken- 
nungsvorrichtung wird auch in einem System fUr ein Fahr- 
zeug verwendet, welches die Geschwindigkeit des Fahr- 
zeugs regelt, um einen angemessenen Abstand zwischen 
dem Fahrzeug und einem vorausfahrenden Fahrzeug auf- 
rechtzuerhalten. 

[OO04] Es ist bckanht, einen Lascrstrahl als cincn vor- 
wartsgerichteten Wellenstrahl in einer Objekterkennungs- 
vorrichtung fur ein Fahrzeug zu verwenden. Im allgemeinen 
weist das vordere Ende einer solchen Objekterkennungsvor- 
richtung ein transparentes Baueiement auf, durch welches 
der vorwartsgerichtete Laserstrahl fallt Ein Wassertropfen 
trifft auf das transparente Baueiement, wobei er auf diesem 
eine linsenahnliche (leslalt annimmt. In manchen Fallen 
wird der vorwartsgerichtete Laserstrahl gestreut, wenn er 
durch die linsenahnliche Wasserausbildung auf dem trans- 
parenten Bauteil fallt Die Streuung vergrSBert die Quer- 
schnittsflache des vorwartsgerichteten Lasers trahls. Eine 
VergroBerung der Querschnittsflache des vorwartsgerichte- 
ten Lasers trahls reduziert die Erfassungsauflosung einer Ob- 
jcktposidon und die Erfessungsgcnauigkcit cino: Objckt- 
grofie. 

[OO05] Im allgemeinen wird ein gegebener Winkelbereich 
(ein gegebenes objekterfaBbares Gebiet oder ein gegebenes 
Hrfassungsgebiet) vor der Karosserie des Fahrzeugs von 
dem vorwartsgerichteten Laserstrahl abgetastet, wahrend 
die Winkelrichtung des vorwartsgerichteten Laserstrahls 
aufeinanderfolgend zwischen solchen wechselt, die durch 
gleiche Einheitswinkel voneinander abgesetzt sind. GemaB 
einem Beispiel treten bei Nichtvorhandensein einer linsen- 
afantichen Wasserausbildung auf einer Oberflache des Irans- 
parenten Bauelements erfafite Echostrahlen fur 5 aufeinan- 
derfolgende '^^nkekichtungen des vorwartsgerichteten La- 
' serstrahls auf. Andererseits treten bei Vorhandensein einer 
linsenahnlichoi Wasserausbildung auf der Oberflache des 
transparenten Bauteils erfaBte Echostrahlen fiir 10 aufeinan- 



derfolgende Winkelrichtungen des vorwartsgerichteten La- 
serstrahls auf. In diesem FaD ist die erfaBte Breite eines Ob- 
jekts zweimal so groB wie dessen wahre Breite. 
[0006] Die vorstehend erwahnte Streuung verursacht 
5 manchmal ein Wandem des vorwartsgerichteten Laser- 
strahls aus dem Erfassungsgebiel vor der Karosserie des 
Fahrzeugs heraus. Wenn solch ein vorwartsgerichteter La- 
serstrahl auf ein Objekt aufierhalb des Erfassungsgebiets 
trifft und von diesem zurUckgeworfm wird, kann ein 
10 Echostrahl zu der Objekterkennungs^'OIrichtung zuriickkeh- 
rcn. Auf der Basis dieses Echostrahls crkcnnt die \brrich- 
tung das Objekt auBerfaalb des Erfassungsgebiets Mschli- 
cherweise als ein Objekt darin. 

[0007] Ein Baueiement, welches einen Spalt auf weist, 

15 wird verwendet, um den Querschnitt eines vorwartsgerich- 
teten Laserstrahls verschmalem imd in eine ideale Form zu 
bringen. Beugung an dem Spalt ruft eine verstarkte Lichtin- 
tensitat in einem Randbeieich des Strahls hervor, so daB die 
Form des Querschnitts des Strahls von der idealen abweicht, 

20 Deshalb weicht die theoretische Form des Querschnitts des 
vorwartsgerichteten Laserstrahls, welcher in einer Objekter- 
kennungsvorrichtung verwendet wird, von dessen wahrer 
Form ab. Die Abweichung zwischen der theoretischen Form 
und d^ wahren Form ruft eine Verschlechterung in der Ob- 

25 jcktcrkcnnungsgcnauigkcit durch die ^rrichtung hervor. 
[0008] Die Japanische verofFentlichte Patentanmeldung 
Nr. P2000-180532A oflFenbart ein Verfahren eines Erfassens 
einer Objektposition, welches in einem Radar vom Abtast- 
typ fur ein Fahrzeug verwendet wird. Der Radar strahit ei- 

^0 nen Milhmeterwellenstrahl aus. Das Verfahren in der J^a- 
nischeh Anmeldung P2000-180532A ist dazu ausgelegt, das 
nachfolgende Verfahren umzusetzen. In dem Fall, in dem 
eine Mehrzahl von Maxima der Leistung eines reflektierten 
Strahls und eine durch die Mehrzahl von Maxima ausgebil- 

35 dete Mehrzahl von Bergen besteht, und in dem Reflexion 
aufgrund einer Nebenkeule in der Leistung des reflektierten 
Strahls enthaltra ist, wird ein Schwellenwert angesetzt, um 
die Ldstung der Reflexion aufgrund der Nebenkeule so zu 
cntfcmcn, daB cine brcitcngcmafic ^^^nkelmitte bei "^^^n- 

40 keln, welche durch Maxima beider Enden an den verblei- * 
benden Maxima deflniert sind, als dne Mittenposition eines 
Objekts erfaBt wird, 

[0009] Das US-Patent Nr. 5,627,5 1 1 (enspricht der J^ani- 
schen veroffentlichten Patentanmeldung Nr. 8-122437) of- 

45 fenbart eine AbstandsmeBvorrichtuhg fiir ein Kraftf ahrzeug, 
welche den EinifluB von in der Lull schwebenden Teilchen 
kompensiert. Die Vorrichtung des US-Patents Nr. 5,627.511 
. gibt Laserimpulssignale an gegebenen >\^nkelint^'allen 
tlber einer objekterfaBbaren Zone aus und empfSngt ein Si- 

50 gnal, welches durch Reflexion eines der ausgegebenen Si- 
gnale von einem reflekderenden Objekt hervorgerufen wird, 
um den Abstand zu dem Objekt zu bestimmen. Die \brricb- 
tung bat die Funkdon des Bestimmen s cincs lyps* des Ob- 
jekts, welches sich in der objekterfaBbaren Zone befindet In 

55 dem Fall, in dem eine Mehrzahl von Signalen vorliegt, wel- 
che durch Dispersion eines einzelnen Schusses des Laserim- 
pulssignals hervorgerufen wird, und in dem Abstande, wel- 
che durch vom GroBteil der objekterfaBbaren Zone reflek- 
tierte Signale abgeleitet werden, gegebene kuryjere Ab- 

60 standswerte zeigen, wird das sich in der objekterfaBbaren 
Zone befindende Objekt als ein in der Luft scbwebendes 
Teilchen wie etwa Schnee oderNebel identiflziert 
[0010] Das US-Patent Nr. 4,699,507 (enlspricht der Japa- 
nischen veroffentlichten Patentanmeldung Nr. 60-201276) 

65 offMibart eine Vorrichtung und ein Verfahren zum Messen 
des Abstands zu einem erwiinschten lichtreflektierendoi 
Objekt Die \brricbtung und das Verfahren des US-Patents 
Nr. 4,699,507 sind in der Lage, fehlerhafte Messungen auf- 
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grund der Aawesenheit von in der Luf t verteilten lichtreflek- 
tierten Teilchen zu ericennen. Der Intensitatsbereich reflek- 
tierteo Lichts, welcher durch in der Lufl befindliche Teil- 
chen erzielbar ist, wird vorab gespeichert. Wenn die Ist-In- 
tensitat reflekUerten Lichts innerfaalb der oben angedeuteten s 
Grenze liegt, wird das Ausgebes des gemessenen Abstands 
zu dem licbtrefldctiereaden Objekt unterdiUckt 
[OOU] Das US-Patent Nr. 5,805,527 (entspricht der Japa- 
niscben vcrofiFcntlichtcn Patentanmeldung Nr. 9-236661 of- 
fenbart einc AbstandsmeBvorrichtung, welche cine Wellen- 10 
scndcvorrichtung zum Ausscndcai cincr Scndcwcllc cnthalt. 
Die Vonichtung in dem US-Patent Nt 5,805,527 enthalt 
auch eine Wellenempfangsvorrichtung zxun Empfangen ei- 
ner Reflexionswelle, welche aus der Reflexion der Sende- 
welle durch ein Reflexionsobjekt resultiert, als eine Emp- 15 
fangswelle. Hine Zeitdifferenzmefivorrichtung ist zum Mes- 
sen ein6r Zeitdififerenz zwischen einem Moment, an wel- 
chem die WeUensendcvonichtung die Sendewelle aussen- 
det, und einem Moment, an welchem die Wellenempfangs- 
voiiichtung die Empfangswelle empfangt, ^ig. Eine Ab- 
standsberechnungsvorrichtung ist zum Berechnen eines Ab- 
stands zu dem Reflexionsobjekt auf der Basis der 2^itdiffe- 
renz^ welche durch die Zeitdifferenzmefivorrichtung berech- 
net wurde, fahig. Eine Fehleikorrekturvorrichtung ist zum 
Erkcnncn cincs Zcitintcrvalls, wahrcnd dcsscn cin Signalpc- 
gel der Empfangswelle grofier bleibt als ein vorbestimmter 
SchweUenpegel, und zum Konigieren eines Fehlers in dem 
berechneten Abstand zu dem Reflexionsobjekt auf der Basis 
des erfaBten Zeitintervalls fahig, wobei der Fehler durch 
eine Difterenz in der Intensitat der Empfangswelle verur- 
sachtwird. 

ZUS AMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

[0012] Eine ersteAufgabedieserErflndung ist es, ein Ver- 3S 
fahren zum genauen Erkennen eines Objekts zu schafifen. 
[0013] Eine zweite Aufgabe dieser Erflndung ist es, eine 
Vonichtung zum genauen Ericennen eines Objekts zu schaf- 
fcn. 

[0014] Eine dritte Aufgabe dieser Erfindiing ist es, ein 40 
Aufzeichnungsmedium zu schaflFen, welches ein Computer- 
programm zum genauen Erkennen eines Objekts speichert. 
[0015] Ein erster Aspekt dieser Erfindung schafFt ein Ver- 
fahren eines Anwendens einer Sendewelle auf einen vorbe- 
. stimmten Bereich in einer Breitenrichtung eines Bezugs- 45 
fahrzeugs und eines Erkennens von Objekten, welche sich 
vor dem Bezugsfahrzeug befinden, auf der Basis reflektier- 
ter Wellen, welche sich aus Reflexionen der Sendewelle er- 
gefoen. Das Verfahren umfaBt die Schiitte des Umwandelns 
der reflektierten Wellen in ein empfangenes Signal; des Er- 50 
fas sens einer Abweichung in einer Intensitat des empfahge- 
nen Signals entlang einer Richtung, welche d^ Breitenrich- 
tung des Bczugsfahrzcugs entspricht; des IVcnncns des 
empfangenen Signals in einen ersten Signalanteil und einen 
zweiten Signalanteil auf der Basis der erfaBien Signalinten- 55 
sitatsabweichung, wobei der erste Signalanteil einem ge- 
streuien Anteil der Sendewelle entspricht und der zweite Si- 
gnalanteil einem ungestxeuten Anteil der Sendewelle ent- 
spricht; sowie des Rrkennens von Objekten auf der Basis des 
zweiten Signalanteils. 60 
[0016] Ein zweiter Aspekt dieser Erfindung schafFt eine 
Objekterkennungsvonichtung, welche eine Radareinrich- 
tung zum Anwenden ' einer Sendewelle auf einen vorbe- 
stimmten Bereich in einer Breitenrichtung eines Bezugs- 
fahrzeugs, zvim Umwandeln reflektieiter Wellen, w^che 65 
sich aus Reflexionen der Sendewelle, in ein empfangenes 
Signal, und zum Erkennen von Objekten auf der Basis des 
empfangenen Signals; und eine Erkennungseinrichtung zum 
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Erkennen von Objekten, welche sich vor dem Bezugsfahr- 
zeug befinden, auf der Basis von Erkennungseigebnissen 
durch die Radareinrichtung aufweist. Die Erkennungsein- 
richtung weist 1) Mittel zum Erfassen einer Abweichung in 
einer Intensital des empfangenen Signals entlang dner 
Richtung. welche der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs 
entspricht; 2) Mittel zum 'Lrennen des empfangenen Signals 
in ^en ersten Signalanteil und einen zweiten Signalanteil 
auf der Basis der erfaBten Signalintensitatsabweichung, wo- 
bd der erste Signalanteil einem gestreuten Anteil der Sende- 
welle entspricht und dci* zweite Signalanteil cincm ungc- 
streuten Anteil der Sendewelle entspricht; und 3) Mittel zum 
Erkennen von Objekten auf der Basis des zweiten Signalan- 
teils auf 

[0017] Ein dritter Aspekt dieser Erfindung basiert auf de- 
rem zweiten Aspdd und schafiEt eine Objekterkeimungsvor- 
richtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum Er- 
fassen d^ Intensitat des empfangenen Signals und Mittel 
zum Ausftihren der Trennung des empfangen^ Signals in 
dnen ersten Signalanteil und dnen zweiten Signalanteil auf 
der Basis der erfaBten Signalintensitdt aufweist 
[0018] Ein vieiter Aspdct dieser Erfindung basiert auf de- 
rem dritten Aspekt und schafft eine Objekterkennungsvor- 
richtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum Set- 
25 zcn cincs SchwcUcnwcrts, wclchcr glcich cincm Maximal- 
wert der empfangenen Signalintensitat abziiglich eines vor- 
bestimmten Werts ist, Mittel zum Bestimmen, ob die erfafite 
Intensitat des empfangenen Signals kleiner ist als der 
Schwellenwert oder nicht, und Mittel zum Ausfuhren der 
^ Trennung des empfangenen Signals in den ersten Signalan- 
teil und den zweiten Signalanteil als Antwort auf ein Ergeb- 
nis der Besdmmung, ob die erfaBte Intensitat des empfange- 
nen Signals kleiner ist als der Schwellenwert oder nicht, auf- 
weist 

[0019] Ein fUnfter Aspekt dieser Erfindung basiert auf de- 
rem zweiten Aspekt und schafft eine Objekterkennungsvor- 
richtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum Be- 
rechnen einer Rate der erkannten Signalintensitatsabwei- 
chung und Mittel zum Ausfuhren der Trennung des empfan- 
genen Signals in den ersten Signalanteil und den zweiten Si- 
gnalanteil als Antwort auf die berechnete Intensitatsabwei- 
chungsrate aufweist. 

[0020] Ein sechster Aspekt dieser Erfindung basiert auf 
derem funften Aspekt und schafft eine Objekterkennungs- 
vorrichtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum 
Setzen eines Schwellenwerts beziiglich der berechneten In- 
tensitatsabweichungsrate, welche einer vorbestinmiten 
Steilheit entspricht, Mittel zum Bestimm^, ob die Intensitat 
des empfangenen Signals kleiner als der Schwellenwert ist 
oder nicht, und Mittel zum AusfUhren des Ttennens des 
empfangenen Signals in den mten Signalanteil und den 
zweiten Signalanteil als Antwort auf ein Eigebnis des Be- 
sdmmcns, ob die Intensitat des empfangenen Signals klrancr 
ist als der Schwellenwert oder nicht, aufweist 
[0021] Ein siebter Aspekt dieser Erfindung basiert auf de- 
rem fUnften Aspekt und schafiPt eine Objekterkennungsvor- 
richtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum Ent- 
scheiden, wenn die berechnete Intensitatsabweichungsrate 
einem vorbestimmten flachen und monoton wechselnden 
Zustand entspricht, daB sich ein entsprechendes erkanntes 
Objekt auBerhalb des vorbestimmten Erfassungsbereichs 
befindet, aufweist 

[0022] Ein achler Aspekt diest»- Erfindung basiert auf de* 
rem fUnften Aspekt und schafft eine Objekterkennungsvor- 
ricbtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum Ent- 
scheiden, weim die berechnete Intensitatsabweichungsrate 
einem vorbestimmten fiachen und monoton wechselnden, in 
einer vorgeschriebenen Fahrzeugbreitenrichtungsposidon 
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aiiflretenden Zustand entspricht, daB sich ein entsprechen- 
des eikanntes Objekt auBerfaalb eiaes vorbestimmten Erfas- 
sungsbereichs befindet, aufweist. 

[0029] Ein neuntex Aspekt dieser Erfindung basiert auf de- 
rem fiinften Aspekt und scbafft eine Objekteiicenn\ingsvor- 
ricbtung, wobei die Eikennungseinrichtung Mittel zum Be- 
lechnen einer geraden, der Rate der erfafiten Signalintensi* 
tatsabweichung.mit einer Methode der kleinstea Quadrate 
angenaherten linie, Mittel zum Bercchnen einer Steigung 
der geraden Linie, und Mittel zum Bercchnen der Rate der 
crfaBtcn Signalintcnsiiatsabwcichung von der bo-cchnetcn 
Steigung der geraden Linie aufweist. 

[0024] Ein zehnter Aspekt dieser Erfindung basiert auf de- 
rem zweiten Aspekt und scbafft eine Objektericennungsvor- 
richtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum Sel- 
zen dnes Schwellenwerts beziiglich der Intensitat des emp- 
fangenen Signals, Mittel zum Verwenden des Schwellen- 
werts in der Trennung des empfangenen Signals in den er- 
sten Signalanteil \md den zweiten Signalanteil, und Mittel 
zum Andem des Schwellenwerts auf der Basis einer Gr66e 
eines erkannten Objekts aufweist. 

[0025] Ein elfter Aspekt dieser Erfindung basiert auf de- 
lem zehntoi Aspekt und scbafft eine Objekteikennungsvor- 
ricbtung, wobei die Erkennungseinrichtung Mittel zum 
Fortsctzcn des Wcchsclns des Schwellenwerts, bis cine 
Lange des erkannten Objekts in der Breitenricbtimg des Be- 
zugsfahrzeugs in einen vorbestimmten Ber^ch fallt, auf- 
weist 

[0026] Ein zwolfter Aspekt dieser Erfindung basiert auf 
derem zweiten Aspekt und scbafft eine Objekterkennungs- 
vorricbtung, wobei das en^fangene Signal einen Impuls 
enthalt und eine ZeildifFerenz zwischen einer Vorderflanke 
und einer Hinlerflanke des Impulses mit steigender Intensi- 
ty! des emp^genen Signals wachst, und wobei die Erken- 
nungseinrichtung Mittel zum SchStzen der Intensitat des 
empfangenen Signals auf der Basis der Zeitdifferenz zwi- 
schoi der Vorderflanke und der Hinterflanke des Impulses 
aufweist. 

[0027] Ein drcizchntcr Aspekt dieser Erfindung basiert auf 
derem zweiten Aspekt und scbafft eine Objekterkennungs- 
vorrichtung, wpbei die Erkennungseinrichtung eine Bedin- 
guiigsschatzeinrichtung zum Schatzen, ob eine Streubedin- 
gung, daB die SendeweUe gestreut werden kann, eintritt oder 
nicht, Mittel zum Ausfiihren der Trennung des empfangen^ 
Signals in den ersten Signalanteil und den zweiten Signalan- 
teil, nur wenn die Bedingungsschatzeinrichtung schatzt, daB 
die Stieubedingung eintritt, aufweist 
[0028] Ein vierzehnter Aspekt dieser Erfindimg basien auf 
derem dreizehnten Aspekt und schafft eine Objekterken- 
nungsvorxichtung, wobei die Streubedingung eine Bedin- 
giing aufweist, dafi ein Wassertropfen mit einem Bauele- 
ment der l^dareinrichtung zusammentrefifen kann, durch 
wclchc die SondcwcUc ^t. 

[0029] Ein funftebnter Aspekt dieser Erfindung basiert 
auf derem vierzehnten Aspekt und schaffl eine Objekterken- 
nungsvorrichtung, wobei die Bedingungsschatzeinrichtung 
Mittel zum Schatzen, ob die Streubedingung eintritt oder 
nicht, auf der Basis dessen, ob ein Windschutzscheibenwi- 
scher des Bezugsfahrzeugs aktiv ist oder nicht^ aufweist 
[0030] Ein sechzehnter Aspekt dieser Erfindung scbafft 
ein Aufzeichnungsmedium, welches ein Programm zum 
Steuem eines Computers speichert, welcher als die Erken- 
nungseiniichlung in der Objeklerkennungsvoiriehlung des 
zweiten Aspekts dieser Erfindung arbeitet. 
[0031] Ein siebzehnter Aspekt dieser Erfindung scbafft 
ein Verfahren des Anwendens einer Sendewelle auf einen 
vorbestinunten Bereich in einer Breitenrichtung eines Be- 
zugsfahrzeugs und des Erkennens von Objekten, welche 



sich vor dem Bezugsfehrzeug befinden, auf der Basis von 
reflektierten Wellen, welche sich aus Reflexionen der Sen- 
dewelle ergeben. Das Verfahren umfaBt die Schritte des 
Umwandelns der reflektierten Wellen in ein empfangenes 

5 Signal; wobei eine Intensitat eines Tfeils der Sendewelle an 
einem Sendemittelpunkt maximiert wird und, sowie sich der 
Antdl der Sendewelle von dem Sendemittelpunkt^tlang 
der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs gesehen welter 
oitfemt, emiedrigt wird, und wobdL ein Anteil der Sende- 

10 welle, welcher eine Intensitat gldch oder boher als eine vor- 
gcschricbonc Intensitat aufweist, zur Objcktcrkcnnung 
wirksam ist; des Erfassens einer Rate einer Abweichung in 
einer Intensitat des empfangenen Signals entlang einer 
Ricbtung, welche der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs 

15 entspricht; des TVennens des empfangenen Signals in einen 
ersten Signalanteil und einen zweiten Signalanteil auf der 
Basis der erfafiten Intensitatsabweichungsrate, wobei der er- 
ste Signalanteil dem Anteil der SendeweUe entspricht, wel- 
cher eine Intensitat gleicb oder boher als die vorgeschrie- 

20 bene Intensitat aufweist, und der zweite Signalanteil einem 
anderen Anteil der Sendewelle entspricht; und des Erken- 
nens von Objekten auf der Basis des ersten Signalanteils. 
[0032] Bin achtzehnter Aspekt dieser Erfindung schafft 
ein Verfahren des Anwendens einer Sendewelle auf einen 

25 vorbestimmten Bcn^ch in cincr Brc^teniichtung eines Be- 
zugsfahrzeugs und des Erkennens von Objekten, welche 
sich vor dem Bezugsfahrzeug befinden, auf der Basis von 
reflektierten Wellen, welche sich aus Reflexionen der Sen- 
dewelle ergeben. Das Verfahren umfaBt die Schritte des 

30 Umwandelns der reflektierten Wellen in ein empfangenes 
Signal; wobei eine Int^sitat eines Tfeils der Sendewelle an 
einem Sendemittelpunkt maximiert wird und, sowie sich der 
AnteU der Sendewelle von dem Sendemittelpunktentlang 
der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs gesehen welter 

35 aitfemt, emiedrigt wird, und wobei ein Anteil der Sende- 
Ivelle, welcher gleicb oder grofier ist als eine vorgeschrie- 
bene Intensitat, zur Objekterkeimung wirksam ist; des Set- 
zens eines Schwellenwerts beziiglich einer Int^sitat des 
cmpfangoien Signals; des IVcnnens des empfangenen Si- 

40 gnals in einen ersten Signalanteil und einen zweiten Signal- 
anteil auf der Basis des Schwellenwertes, wobei der erste Si- 
gnalanteil dem Anteil der Sendewelle entspricht, welcher 
die Intensitat gleicb oder grofier als der vorgeschriebenen 
Intensitat aufweist, und der zweite Signalanteil einem ande- 

45 rem Anteil der Sendewelle entspricht; des Erkennens von 
Objekten auf der Basis des ersten Signalanteils; und des An- 
dems des SchweUenwerts, bis eine Lange eines erkannten 
Objekts in der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs in ei- 
. iien vorbestimmten Bereich fallt. 

50 [0033] Ein neunzehnter Aspekt dieser Erfindung scbafft 
eine Objekterkennungsvonichtung, welche eine Radarein- 
richtuiig zum Anwenden einer Sendewelle auf einen vorbe- 
stimmten Bereich in cincr Breitenrichtung eines Bezugs- 
fahrzeugs, zum Umwandeln reflektierter Wellen, welche 

55 sich aus Reflexionen der Sendewelle eigeben, in ein emp- 
fangenes Signal, und zum Erfassen von Objektoi auf der 
Basis des empfangenen Signals; und eine Erkennungsein- 
richtung zum Erkennen von Objekten, welche sich vor dem 
Bezugsfahrzeug befinden, auf der Basis von HiTgebnissen der 

60 Erfassung duix^h die Radareinrichtung aufweist; wobei eine 
Intensitat eines Teils der Sendewelle an einem Sendemittel- 
punkt maximiert wird und, sowie sich' der Teil der Sende- 
welle von dem Sendeiiiiltelpunktentlang der Breitenrich- 
tung des Bezugsfahrzeugs gesehen weiter entfemt, venin- 

65 gert wird, und wobei ein Anteil der Sendewelle, welcher 
eine Intensitat gleicb oder grofier als eine voigeschriebene 
Intensitat aufw^st, zur Objdcterkennung wirksam isL Die 
Erkennungseinrichtung weist 1) Mittel zum Er&ssen einer 
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Rate einer Abweichung in einer Intensitat des empfangenen 
Signals entlang einer Ricbtung, welche der Breitenrichtung 
des Bezugsfahrzeugs entspricht; 2) Mittel zum TYennen des 
empfangenen Sign^s in einen etsten !^ignalanteil und einen 
zweiten Signalanteil auf der Basis der erfaBten IntensiUits- 
abweichungsraie, wobei der CTSte Signalanteil einem Anteil 
der Sendewelle entspricht, dessen IntensitSt gleich oder grO- 
Ber als die vorgeschriebene Intensitat ist, und der zweite Si- 
gnalanteil einem anderen Anteil der Sendewelle entspricht; 
sowie 3) Mittel z\xm Erkennen von Objdcten auf der Basis 
des crstcn Signalantcils auf. 

[0034] Ein zwanzigster Aspekt dieser Erfindung basiert 
auf derem neunzehnten Aspekt und scbafft eine Objekter- 
kennungsvorrichtung, wobei die Ericennungseinrichtung 
Mittel zum Setzen eines Schwellenwerts bezCiglich der be- 
rechneten Intensitatsabweichungsrate aufweist, welche mit 
einer vorbestimmten Steilheit iibereinstimmt, Mittel zum 
Bestimmen, ob die Intensitat des empfangenen Signals klei- 
ner als ein SchwellenwM ist oder nicht, und Mittel zum 
AusfUhren der Trennimg des empfangenen Signals in den 
ersten Signalanteil und den zweiten Signalanteil als Antwort 
auf ein Ergebnis der Bestinunung, ob die Intensitat des emp- 
fangenen Signals kleiner als der Scbwellenwert ist oder 
nicht 

[0035] Ein cinundzwanzigstcr Aspekt dicscr Erfindung 
basiert auf derem neunzehnten Aspekt und schafEt eine Ob- 
jekterkehnungsvorrichtung, wobd die Erkennungseinrich- 
tung Mittel zum Entscheiden, daB sich ein entsprechendes 
eikanntes Objekt auBerhalb eines vorbestimmten Erfas- 
sungsgebiets befindet, wenn die berecbnete. Intensitatsab- 
weichungsrate mit einem vorbestimmten Aachen und mono- 
ton wechselnden Zustand ubereinstiinint, aufweist. 
[0036] Bin zweiundzwan^gster Aspekt dieser Erfindung 
basiert auf derem neunzehnten Aspekt imd schaffl eine Ob- 
jekterkennungsvorrichtung, wobd die Erkennungseinrich- 
tung Mittel zum Entscheiden, daB sich ein entsprechendes 
erfaBtes Objdct auBerhalb eines vorbcstinunten Erfassungs- 
gebiets befindct, wenn die berecbnete Intensitatsabwei- 
chungsrate mit cincm vorbestimmten flachcn und monoton 
wechselnden, in einer vorgeschriebenen Fahrzeugbreiten- 
richtungsposition auftretenden Zustand iibereinstimmt, auf- 
weist 

[0037] Ein dreiundzwanzigster Aspekt dieser Erfindung 
basiert auf derem neunzehnten Aspekt und schafit eine Ob- 
jekterkennungsvoiiichtung, wobei die Etkennungseinrich- 
tung Mittel zum Berechnen einer geraden, der Rate der er- 
faBten Signallntensitats abweichung mit einer Metfaode der 
kleinsten Quadrate angen^men Linie, Mittel zum Berech- 
nen einer Steigimg der geraden Linie und Mittel zum Be- 
rechnen der Rate der erfaBten Signalintensitatsabweichung 
von der berechneten Steigung der geraden Linie aufweist. 
[0038] Ein vicrundzwanzigster Aspekt dieser Erfindung 
schafft cine Objcktcrkcnnungsvorrichtung, wclchc cine Ra- 
dareinrichtung zum Anwenden einer Sendewelle auf einen 
vorbcstinunten Bereich in einer Breitenrichtung eines Be- 
zugsfahrzeugs, zum Umwandeln reflektierter Wellen, wel- 
che sich aus Rettexionen der Sendewelle ergeben, in ein 
empfangenes Signal, und zum Erfassen von Objekten auf 
der Basis des empfangenen Signals; und eine Krkennungs- 
einrichmng zum Erkennen von Objekten, welche sich vor 
dem Bezugsfahizeug befinden, auf der Basis von Eifas- 
sungsergebnissen duich die Radateinrichtung aufweist; wo- 
bei eine Intensitat eines lUils der Sradewelle an einem Sen- 
demittelpunkt maximiert wird und, sowie sich der Tfeil der 
Sendewelle von dem Sendemittelpunktentlang der Breiten- 
richtung des Bezugsfahrzeugs gesehen weiter cntfemt, ver- 
ringert wird, und wobei ein Anteil der Sendewelle, welcher 
eine IntensitSt gleich oder hdher als eine vorgeschriebene 



Intensitat aufweist, zur Objekterkennung wirksam ist Die 
Erkennungseinrichtung weist 1) Mittel zum Setzen eines 
Schwellenwerts beztiglich einer Intensitat des empfangenen 
Signals; 2) Mittel zum Trennen des empfangenen Signals in 

5 einen ersten Signalanteil und einen zweiten Signalanteil auf 
der Basis des Schwellenwerts, wobei der erste Signalanteil 
dem Anteil der Sendewelle entspricht, welche die IntensitSt 
gleich Oder hdher als die vorgeschriebene Intensitat auf- 
weist, und der zweite Signalanteil einem anderen Anteil der 

10 Sendewelle entspricht; 3) Kfittel zum Erkennen von Objek- 
ten auf der Basis der ersten Signalantcils; und 4) Mittel zum 
Andem des Schwellenwerts, bis eine Lange eines erkannten 
Objekts in der Breitenrichtung des betreffenden Fahrzeugs 
in einen vorbestiminten Bereich f^t, auf. 

15 

KURZH BHSCHRHIBUNG DHR ZHICHNUNGEN 

[0039] Fig. 1 ist. ein Blockdiagramm einer Fahrzeugrege- 
lungsvorrichtung gemaB einer ersten Ausfuhrungsfoim die- 
20 ser Erfindung. 

[0040] Fig* 2 ist ein Diagramm eines Laserradarsensors in 
Fig. 1. 

[0041] Fig. 3 ist ein Diagramm eines ersten Bcispiels der 
zeitlichen Spannungsabweichung des Ausgangssignals von 
25 cincm Vcrstarkcr in Fig. 2. 

[0042] Fig, 4 ist ein Diagramm eines zweiten Beispiels 
der zeitlichen Spannungsabweichung des Ausgangssignals 
von dem Verstarker in Fig. 2. 

[0043] Fig. 5 ist ein Betriebsablaufdiagramm einer elek- 
30 trischen Steuereinheit (ECU) in Fig. 1. 

[0044] Fig. 6 ist ein FluBdiagramm eines Teils eines Pro- 
gramms fiir die EOJ in Fig. 1. 

[0045] Fig. 7 ist ein Diagramm eines Beispiels von erfaB- 
ten punktahnlichen Objektteilen und Segmenten, welche 
35 sich aus dem Vereinigen naher erfaBter punkt^nlicher Ob- 
jektteile ergeben. 

[0046] Fig. 8 ist ein Koordinatentransformationsdia- 
gramm. 

[0047] Fig. 9 ist cin Diagramm cincs Erfassungsbcrcichs, 
40 welcher durch den Laserradarsensor in Fig. 1 abgetastet 
wird, und vorausfahrender Fahrzeuge in dem Erf assungsge- 
biet. 

[0048] Fig. 10 ist ein Diagramm eines zu tiefen Schwel- 
lenwerts und ein erstes Beispiel der Beziehung zwischen ei- 

45 ner Echoimpulsweite und einer Strahlordnungszahl. 

[0049] Fig. 11 ist ein Diagramm des tibermaBig tiefen 
Schwellenwerts und eines angemessenen Schwellenwerts. 
und das erste Beispiel der Beziehung zwischen der Echoim- 
pulsweite und der Strahlordnungszahl. 

50 [0050] Fig. 12 ist ein Diagraixun dues zweiten Beispiels 
der Beziehung zwischen der Echoimpulsweite und der 
Strahlordnungszahl. 

[0051] Fig. 13 ist cin Rufidiagramm eines Blocks in fig. 
6. 

55 [0052] Fig. 14 ist ein Diagramm des zweiten Beispiels der 
Beziehung zwischen der Echoimpulsweite und der Strahl- 
ordnungszahl. 

[0053] Fig. 15 ist ein Diagramm eines dritten Beispiels 
der Beziehung zwischen der Echoimpulsweite und der 
60 StrahlordnungszahL 

[0054] Fig. 16 ist ein Diagramm eines vierten Beispiels 
der Beziehung zwischen der Echoimpulswdte und der 
Strahlordnungszahl. 

[0055] Fig. 17 ist ein Diagramm eines ftlnfiten Beispiels 
6S der Beziehung zwischen der Echoimpulsweite und der 
Strahlordnungszahl. 

[0056] Fig. 18 ist ein Diagranun eines sechsten Beispiels 
der Beziehung zwischen der Echoimpulsweite und der 
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S trahloidnungszahl . 

[0057] Fig. 19 isl ein Diagramra eines siebtea Beispiels 
der Beziehuiig zwischen der Echoimpulsweite iind der 
Strahlordnungszahl. 

[0058] Fig. 20 ist ein Diagranun eines achten Beispiels 
der Beziehung zwisctien der Echoimpulsweite und der 
Strahloidnungszahl. 

[0059] Fig. 21 ist ein Diagramm eines neunten Bdspiels 
der Beziebung zwischen dzr Echoimpulsweite und der 
Strahlordnungszahl. 

[0060] Fig. 22 ist cin Diagramm cincs zchntcn Beispiels 
der Beziebung zwischen der Echoimpulsweite und der 
Strahlordnungszahl . 

[0061] Fig. 23 ist ein Diagramm eines elften Beispiels der 
Beziehung zwischen der Echoimpulsweite und der Strahl- 
ordnimgszahl. 

[0062] Fig. 24 ist ein FluBdiagramm eines Teils eines Pro- 
gramms fur eine ECU in einer zweiten Ausfiihrungsfonn 
dieser Erfindung. 

GENAUE BESCHREIBUNG DER ERFINDUNG 

Erste Ausfuhrungsform 

[0063] Fig. 1 zcigt cine Fahrzcugrcgclungsvonichtung 
gemaB einer ersten Ausfuhrungsform dieser Erfindung. Die 
Fahrzeugregelungsvorrichtung wird auf einem Fahrzeug 
montiert, welches im folgenden als das Bezugsfahrzeug 
Oder das Bezugsfahrzeug bezeichnet wird. Die Fahrzeugre- 
gelungsvorrichtung wamt, wenn sich ein Hindemis in einem 
ausdrucklich genannten Zu stand in einem gegebenen AVin- 
kelbereich (einem gegebenen Erfassungsgebiel) vor dem 
Bezugsfahrzeug befindet. Die Fahrzeugregelungsvorrich- 
tuiig stellt die Geschwindigkeit des Bezugsfahrzeugs in 
Obereinstimmung mit der Geschwindigkeit eines voraus- 
fahrenden Fahrzeugs ein. Die Fahrzeugregelungsvorrich- 
tung beinhaltet ein Aufzeichnungsmedium. 
[0064] Wie in Fig. 1 gezeigt, beinhaltet die Fahrzeugrege- 
lungsvorrichtung cine clcktronischc Stcucrcinhcit (ECU) 3, 
welche einen Computer wie etwa einen Mikrocomputer auf- 
weist. Der Computer in der ECU 3 weist eine Kombination 
eines Eingangs-/Ausgangs-(I/0>Interface', einer CPU, ei- 
nes ROM und eines RAM auf. Die ECU 3 (der Computer 
darin) arbeitet in tJbereinstimmung mit einem Programm, 
welches in dem ROM gespeichen isL Das Programm kann 
in dem RAM gespeichen sein. In diesem Fall ist der RAM 
mit einer Sicherungseinrichtung ausgerUstet 
[0065] Altemadv kann das Programm in einem Aufzeich- 
nungsmedium wie etwa einer Diskette* einer magnetoopti- 
schen Hatte, einer CD-ROM, einer DVD-ROM oder einer 
Festplatte gespeichert werden. In diesem Fall wird die ECU 
3 mit einem Laufwerk fur das Aufzeichnungsmedium ver- 
bundcn, und das Programm wird auf den Computer dor ECU 
3 durch das Laufwerk heruntergeladen. 
[0066] Die Fahrzeugregelungsvorrichtung beinhaltet ei- 
nen Laserradarsensor 5, einen Fahrzeuggeschwindigkeits- 
sensor 7, einen Bremssch alter 9 und einen Drosselklappen- 
ofi&iungsgradsensor (einen Drosselklappenstellungssensor) 
11, welche mit der FXTU 3 verhunden werden. Die Aus- 
gangssignale der Einrichtungen 5, 7, 9 und 11 werden in die 
ECU 3 eingegeben. 

[0067] Die Fahrzeugregelungsvorrichtung beinhaltet ei- 
msD. Wamtongeneraior 13, einen Abslandsanzeiger 15, einen 
Sensoraus£allanzeiger 17, eine Bremsantriebsvorrichtung 
19, eine Drosselklappenantriebseinricbtung 21 und eine 
Kraftfahrzeug-Automatikgetriebesteuereiiulchtung 23, wel- 
che mit der ECU 3 veibunden siad. Die ECU 3 gibt An- 
triebssignale an die Vorrichtungen 13, 15, 17, 19, 21 und 23 
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aus. 

[0068] Die Fahrzeugregelungsvorrichtung beinhaltet eine 
Wamton-Lautstarkeeinstellungsvorrichtung 24, eine Aiarm- 
empfindlichkeitseinstellungsvorrichtung 25, einen Fahrtreg- 
5 lerschalier 26, einen Lenkungssensor 27, ein^ Gierge- 
schwindigkeitssensor 28 und einen \^ndschutzscheibenwi- 
scherschalter 30, welche mit der ECU 3 veibunden sind. Die 
Ausgangssignale der Vorrichtungen 24, 25, 26, 27, 28 und 
30 werden in die ECU 3 eingegeben. Die Wamton-LautstSr- 
10 keeinstellungsvonichtung 24 dient der Einstellung der Laut- 
staricc cincs Wamtons. Die Alarmcmpfindlichkcttscinstel- 
lungsvorrichtung 25 dient dem Einstellen der Empfindlich- 
keit in einem Alarmbestimmimgsablauf, welcher spater er- 
wahnt wird. 

15 [0069] Die Fahrzeugregelungsvorrichtung beinhaltet ei- 
nen Netzschalter 29, welcher mit der ECU 3 verbunden ist. 
Wenn der Netzschalter 29 in seine An-Stellung umgesteilt 
wird, wird die ECU 3 leistungsbeauftchlagt und leitet vor- 
bestimmte Ablaufe ein. 

20 [0070] Wie in Fig* 2 gezeigt, enth^t der Laserradarsensor 
5 einen lichtaussendenden Abschnitt5A, ein^ lichtempfan- 
genden Abschnitt 5B und eine CPU 70. Die CPU 70 bein- 
haltet einen Speicher, welcher ein Programm speichert Die 
CPU 70 aibeitet in t)bereinstimmung mit dem Programm. 

25 [0071] Der lichtausscndcndc Abschnitt 5A in dem Lascr- 
mdarsensor 5 beinhaltet eine Linse 71, einen Abtaster 72, 
eine Motorantriebsscbaltung 74, eine Halbleiterlaserdiode 
75, eine Laserdiodenantriebsschaltung 76 und eine Glas- 
platte 77. Der Abtaster 72 weist einen Spiegel 73 xmd einen 

30 Motor (nicht gezeigt) auf. Der Spiegel 73 ist mechanisch mit 
der Ausgangswelle des Motors verbunden. per Spiegel 73 
• kann durch den Motor gedreht werden. Der Motor ist elek- 
Uisch mit der Motoranlriebsschalmng 74 verbunden. Die 
Motorantriebsscbaltung 74 ist mit der CPU 70 verbimden. 

35 Die Laserdiode 75 ist mit der Laserdiodenantriebsschaltung 
76 verbunden. Die Laserdiodenantriebsschaltung 76 ist init 
der CPU 70 verbundm. 

[0072] Die Laserdiodenantriebsschaltung 76 emp^ngt cin 
Laserdiodcnantricbssignal von der CPU 70. Die Lascrdio- 

40 denantriebsschaltung 76 aktiviert die Laserdiode 75 als Ant- 
wort auf das Laserdiodenantriebssignal, so dafi die Laser- 
diode 75 einen Pulslaserstrahl aussendet Der ausgesendete 
Pulslaserstrahl tritt durch die Linse 71 hindurch, bevor er 
den Spiegel 73 erreichl und von diesem reflektiert wird. Der 

45 aus der Reflexion resultierende Pulslaserstrahl breitet sich 
. welter durch die CHasplatte 77 aus, bevor er von dem Ucht- 
aussendenden Abschnitt 5A als vorwartsgerichtetef Laser- 
strahl ausgegeben wird. In dem Fall, in dem ein Wassertrop- 
fen Oder ein Regentropfen auf die Glasplatte 77 tn& und 

50 darauf eine lins>enfbrmige Gestalt annimmt, kann der Laser- 
strahl wShrend des Hindurchtietens durch die linsenformige 
Wasserausbildung auf der Glasplatte 77 gestreut warden. 
[0073] Die Motorantriebsscbaltung 74 cmpfangt cin Mo- 
torantriebssignal von der CPU 70. l^e Motorantriebsschal- 

55 tung 74 aktiviert den Motor als Antwort auf das Motoran- 
triebssignal, so dafi der Motor den Spiegel 73 periodisch und 
zyklisch im Uhrzeiger- und Gegenuhrzeigersinn in einem 
vorbestitnmten begrenzten Winkelbereich dreht. Die peri- 
odische und zyklische Drehung des Spiegels 73 verursacht 

60 eine periodische und zyklische Ablenkimg des vorwartsge- 
richteten Laserstrahls und erm&glicht auf diese Weise, dafi 
ein gegebener Winkelbereich vor dem Bezugsfahrzeug peri- 
odisch durch den vorwartsgerichteten Laserslrahl abgelastet 
wild. Der gegebene Winkelbereich entspricht einem gege- 

65 benen sektorischen Erfassungsgebiet, welches durch den 
I^eiradarsensor 5 tiberwacht wird. 

[0074] Wahrend jeder Abtastperiode (jeder Rahmenperi- 
ode) wird die ^nkelrichtung des vorw&rtsgerichteten La- 



DE 101 32 860 A 1 



11 



12 



serstrahls einheitswinkelweise geandert Der Einheitswinkel . 
entspricht zum Beispiel 0,15 Grad. Das Erfassimgsgebiet 
(der gegebene Winkelbereich), weicher durch den vorwarts- 
gerichleten Laserstrahl abgetastet wird, hat einen Winkelbe- 
reich von zum Beispiel etwa 16 Grad, weicher sich in der 5 
Breiteniichtung des Bezugsfahrzeugs, wie von diesem aus 
gesehen, erstreckL In diesem Fall entspricht das Erfassungs- 
gebiet 105 Bildpunkten oder Pixeln (105 multipliziert mit 
0,15 Grad ergibt etwa 16 Grad), welche einen Rahmen bil- 
den. Die vorwartsgeiichteten Laserstrahlea in den jeweili- 10 
gen 105 Wnkclrichtungcn wcrdcn fortlaufcnd von "0" bis 
"104" numeriert Der mit "0" numerierte vorwSrtsgerichtete 
Laserstrahl befindet sich in der linksmoglichsten Richtung 
entsprechend einem Winkel von etwa -7,8 Grad, Der mit 
" 104" numerierte Laserstrahl befindet sich in der rechtsmog- 15 
lichsten Richtung entsprechend einem Winkel von etwa 
+7,8 Grad. Diese Zahlen "0" bis "104" werden als Strahlord- 
nungszahlen bezeichnet Die 105 Bildpunkle oder Pixel, ' 
welche einen Rahmen aufbauen, werden jeweils durch die 
Strablordnungszahlen "0** bis "104" identifizierL 20 
[0075] Der lichtempfangende Abschnitt 5B in dem Laser- 
radarsensor 5 beinhaltet eine Linse 81 und ein lichtempfan- 
gendes Element 83. Das lichtempfangende Element 83 bein-. 
haltet zum Beispiel eine Photodiode oder einen Photodetek- 
tor. Das lichtempfangende Element 83 ist mit einem VcrstSr- 25 
ker 85 verbunden. Der Verstarker 85 ist mit einem Verglei- 
cher 87 verbunden. Der Veigleicher 87 ist mit einer Zeit-' 
mefischaltung 89 verbunden. Die Zeitmefischaltung 89 ist 
mit der CPU 70 verbunden. 

10076J In dem Fall, in dem sich ein Objekt in dem Hrfas- 30 
sungsgebiet (dem gegebenen Winkelbereich) befindet, trifft 
der vorwartsgerichtete Laserstrahl auf das Objekt, bevor es 
zumindest teilweise durch dieses reflektiert wird. Ein Anteil 
des reflektierenden Laserstrahls kehrt zu dem Laserrajdar- 
sensor 5 als ein Echolaserstrahl zurilck. Insbesondere tritt 35 
der Echolaserstrahl durch die Linse 81 hindurch, bevor sie 
in das lichtempfangende Element 83 einfallt. Das lichtemp- 
fangende Element 83 wandelt den Echolaserstrahl in ein 
cntsprcchcndcs clektrischcs Signal (bczeichnct als cin Echo- 
signal) um. Das lichtempfangende Element 83 gibt das elek- 40 
trische Signal an den VerstSrker 85 aus. Die Vonichtung 85 
verstarkt das Ausgangssignal des lichtenipfangenden Ele- 
ments 83, Der Verstarker 85 gibt das sich aus der Verstar- 
kung ergebende Signal an den Vergleicher 87 aus. Die Vor- 
richtung 87 vergleicht das Ausgangssignal des Verstarkers 45 
85 mit ciner vorbestimmten Referenzspannung (einer vorbe- 
stimmlen Schwellenspannung) Vth und wandelt dadurch 
das Ausgangssignal des Verstarkers 85 in ein Bin^signal 
Oder ein Impulssignal um. Der Vergleicher 87 gibt das Bi- 
nSrsignal (das Impulssignal) an die Zeitmefischaltung 89 SO 
aus. 

[0077] Die Zeitmefischaltung 89 empfangt das Laserdio- 
dcnantricbssignal von der CPU 70. Jedcr Impuls in dem La- 
serdiodenantriebssignal entspricht einem In^uls des vor- 
wartsgericbtetjen Laserstrahls. Die Zeitmefischaltung 89 ant- SS 
wortet auf jeden Impuls in dem Laserdiodenantriebssignal. 
Falls sich ein erfaBtes Objekt in dem Erfassungsgebiet be- 
findet, weist das Ausgangssignal des Vergleichers 87 einen 
Tmpuls auf, weicher durch einen Pulsecholaserstrahl hervor- 
genifen wird, der einem Impuls des vorwartsgerichteten La- 60 
serstrahls entspricht. Die Weite des Impulses in dem Aus- 
gangssignal des Vergleichers 87 wSchst mit sleigender In- 
tensilat des Pulsecholaserslrahls oder mit sleigender Intensi- 
tat des Echosignals. Die Zeitmefischaltung 89 antwortet auf 
jeden Impuls in dem Ausgangssignal des Vergleichers 87. 65 
Insbesondere verwendet die Zeitmefischaltung 89 jeden Im- 
puls in dem Laserdiodenantriebssignal als einen Startimpuls 
PA. Die Zdtmefischaltung 89 verwendet den e;ntsprechen- 



den Impuls in dem Ausgangssignal des Vergleichers 87 als 
einen Stopimpuls PB. Die Zeitmefischaltung 89 mifit die 
Pbasendifferenz zwischen dem Startimpuls PA und dem 
Stopimpuls PB, das heifit, das Zeitintervall oder die Zeitdif- 
ferenz zwischwi dem Moment des Auftreteas des Startim- 
pulses PA und dem Momwit des Auftretens des Stopimpul- 
ses PB. Die Zeitmefischaltung 89 erzeugt ein Digitalsignal, 
welches fiir die gemessene Pbasendifferenz (das gemessene 
Zeitintervall oder die gemessene Zeitdififerenz) steht Die 
Zeitmefischaltung 89 gibt das fur das Zeitintervall stehende 
Digitalsignal an die CPU 70 aus. Auficrdcm mifit die Zeit- 
mefischaltung 89 die Weite des Stopimpulses PB als einen 
Hinwd.s auf die Intensitat des betreffenden Pulsecholaser- 
strahls. Die Zeitmefischaltung 89 erzeugt ein Digitalsignal, 
welches fiir die gemessene Impulsweite (die gemessene 
Hchointensitat) steht Die Zeitmefischaltung 89 gibt das fur 
die Impulsweite stehende Digitalsignal an die CPU 70 aus. 
Die CPU 70 erzeugt Mefidaten als Antwort auf das fur das 
Zeidntervall stehende Digitalsignal und das fUr die Impuls- 
weite stehende Digitalsignal. Die Mefidaten stehen fUr den 
Winkel Oder die Winkelposition "0" eines Objekts in dem 
Erfassungsgebiet, den Abstand "r" von dem Bezugsf ahrzeug 
zu dem Objekt und die Weite des betreffenden Impulses in 
dem Ausgangssignal des Vergleichers 87 (das heifit, die In- 
tcnsitat des betrcffcndcn Echolaserstrahls oder des bctref- 
fenden Echosignals). Die CPU 70 gibt die Mefidaten an die 
ECU3au5. 

[0078] Nachdem das Objekt grofier ist als die Quer- 

scbnittsfiache des vorwartsgerichteten Laserstrahls und 
durch diesen abgetastet wird, betreffen die einer Winkelrich- 
tung des vorwartsgerichteten Laserstrahls entsprechenden 
Mefidaten im allgemeinen ein Teilobjekt oder einen punkt- 
ahnlichen Teil eines Objekts, Objekte, welche von dem La- 
serradarsensor 5 erfafit werden, schliefien Hindemisse be- 
ztigUch des Bezugsfahrzeugs ein. 

[0079] Der Verstarker 85 verwendet einen Bipolartransi- 
stor. Die Verstarker 85 ist gesattigt, wenn der Pegel eines 
Eingangssignals in diesen hinein einen bestinunten Wert 
ub(»^hxcitct. Fig. 3 zcigt cin Beispiel cincr Abwcichimg in 
dem Ausgangssignal des Verstarkers 85, welches, auftritt, 
wahrend der Pegel des Ausgangssignals des licbtempfan- 
genden Elements 83 (das heifit, die Intensitat des Echolaser- 
strahls) unter dem bestimmten Wert bleibt. Wie in Fig. 3 ge- 
zeigt, ist der Verstarker 85 unter einer solchen Bedingung 
nicht gesattigt. Fig. 4 zeigt ein Beispiel einer Abweichung in 
dem Ausgangssignal des Verstarkers 85, welches wahrend 
eines ZeidntervaUs einschliefilich eines Abschnitts. in dem 
der Pegel des Ausgangssignals des lichtempfangenden Ele- 
ments 83 (das heifit, die Intensitat des Echolaserstrahls) Ober 
den bestimmten Wert wachst, auftritt Wie in Fig. 4 gezeigt, 
ist der Verstarker 85 unter einer solchen Bedingung gesat- 
tigt Insbesondere bleibt der Pegel des Ausgangssignals des 
Verstarkers 85 weitcrhin fcst auf cincm Sattigungswcrt Vsat 
bestehen, wahrend der Pegel des Ausgangssignals des licht- 
empfangenden Elements 83 iiber dem bestinunten Wert 
bleibt. GemSfi dem Minoritatsladungstragerspeicherefifekt 
wird die Hinterflanke eines Impulses in dem Ausgangssi- 
gnal des lichtempfangenden Elements 83 mit ansteigender 
Intensitat eines Echolaserstrahls verzogert (siehe die dop- 
pelpunkdert-gestrichelte Kurve in Fig. 4). Die Weite eines 
Impulses in dem Ausgangssignal des Vergleichers 87 ent- 
spricht dem Zeitintervall, wahrend dessen die Spannung des 
Ausgangssignals d(ss Verstarkers 85 hdher bleibt als die vor- 
besdmmte Referenzspannung Vth. Die Weite eines Impul- 
ses in dem Ausgangssignal des Vergleichers 87 hangt von 
der Intensitat eines Echolaserstrahls oder eines Echosignals 
ab. Insbesondere ist die Weite eines Impulses ngherungs- 
weise proportional dem Logarithmus der Intensitat eines 
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Echolaserstrahls oder eines Echosignals. Demgen^ ist es 
moglich, die Intensitat eines Echolaserstrahls oder eines 
Echosignals aus der Weite eines Impulses zu schatzen. 
[0080] Der Laserstrahl kann durch einen Funkwellen- 
strahl, einen Miliimeterwellenstrahl oder einen Ultraschall- 5 
strahl ersetzt werden..Das Abtasten kann durch Steuem des 
Echostrahlempfangs durch den Laserradarseosor 5 umge- 
setzl werden. 

[0081] Die ECU 3 empfangt die McBdatwi von dem La- 
serradarsensor 5. Die ECU 3 erkennt Objekte auf der Basis lO 
der Mcfidatcn. Die ECU 3 crfaBt cin vorausfahrcndcs Fahr- 
zeug beztiglich des Bezugsfahrzeugs auf der Basis des £r- 
gebnisses der Objekterkennung. Aufierdem erfaBt die ECU 
3 Zustande des vorausfahrenden Fahrzeugs. Die ECU 3 
fuhrt eine Fahrzeugabstandsregelung durch. WShraid der 15 
Ausfuhrung der Fahrzeugabstandsregelung erzeugt die ECU 
3 geeignete Antriebssignale und gibt diese an die Bremsan- 
triebseinheit 19, die Drosselklappenantriebsvcrrichtung 21 
und die Kraftfahrzeug-Automatikgelriebesteuervorrichlung 
23 aus, um die Geschwindigkeit des Bezugsfahrzeugs in 20 
tJbereinslimmung mit den ZustSnden des vorausfahrenden 
Fahrzeugs einzustellen. Gleichzeidg mit der Ausfuhrung der 
Fahrzeugabstandsregelung fuhrt die ECU 3 einen Alarm- 
feststellungsprozeB durch, welcher ausgelegt ist, einen 
Alarm zu crzcugon, falls cin lOndcmis cntsprcchcnd cincm .25 
erkannten Objekt in einem ausdriicklich fes^elegten Gebiet 
wahrend eines langeren als eines vorgeschiiebenen Zeidn- 
tervalls verbleibt Das Hindemis entspricht zum Beispiel ei- 
nem vorausfahrenden Fahrzeug, einem stehenden Fahrzeug, 
einer Leitplanke auf einer Strafienseite oder einem Pfosten 30 
auf einer StraBenseite. 

[0082] Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 7 ist mit ei- 
nem Rad des Bezugsfahrzeugs verbundMi. Der Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensor 7 erfaBt die Rotationsgeschwindigkeit 
des Fahrzeu grades. Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 7 35 
gibt ein Signal an die ECU 3 aus, welches fiir die erf aBte Rch 
tationsgeschwindigkeit des Fahrzeugrades steht 
[0083] Der Lenkungssensor 27 erfaBt den Grad einer Be- 
^dgung cincs Fahrzcugstcucrradcs (nicht gczcigt), das 
heiBt, den Lenkungswinkel in dem Bezugsfahrzeug. Insbe- 40 
sondere erfaBt der Lenkungssensor 27 eine Anderungsgr56e 
des Ixnkungswinkels. Der Lenkungssensor 27 gibt ein Si* 
gnal an die ECU 3 aus, welches fiir die erfaSte Anderungs- 
groBe des Lenkungswinkels steht. Wenn der Netzschalter29 
in seine An-Stellung bewegt wird, wird eine Variable, wel- 45 
che in der EC3U 3 als eine Anzeige eines erf aBlen Lenkungs- 
winkels (Radiant) verwendet wird, zu "0" iniiialisien. Nach 
der Bewegung des Netzschalters 29 in seine An-Stellung 
wird der erfaBte Lenkungswinkel durch Integrieren der 
durch das Ausgangssigaal des Ixnkungssensors 27 darge- 50 
stellten AnderungsgroBc des Lenkungswinkels entschieden. 
[0084] Der Giergeschwindigkeitssensor 28 erfaBt eine 
Rate SI (Radiant/Sckundc) cincr Andcrung in dem Rotati- 
onswinkel (dem Gierwinkel) der Karosserie des Bezugs- 
fahrzeugs um seine vertikale Achse. Der Giergeschwindig- 55 
keitssensor 28 informiert die ECU 3 iiber die erfaBte Gierge- 
schwindigkeit il 

[0085] Wenn der Fahrtregelungsschalter 26 in seine An- 
Stellung verandert wird, fuhrt die VXIU 3 eine Verarbeitung 
durch, um die Fahrzeugfahrtregelung zu stanen. Wahrend 60 
der Ausfuhrung der Fahrzeugfahrtregelung kann eine Si- 
gnalverarbeitung fUr die Fahrzeugabstandsregelung durch 
die ECU 3 eingebunden werden. Wenn die ECU 3 feslslellt, 
daB sich das Bezugsfahrzeug zu nah an einem vorausfahren- 
den Zielfahrzeug befindct, wird der Wamtongenerator 13 65 
durch die ECU 3 aktivieit, um einen Wamton zu erzeugcn. 
Die Lautstarke des erzeugten Wamlons wird an einen Pegel 
angeglichen, welcher einstellbar durch die Wamtonlautstar- 
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keeinstellungsvoizichtung 24 festgestellt wird. Die Emp- 
findlichkeit der Erzeugung eines Wamtons kann durch die 
Alarmempfindlichkeitseinstellungsvoxrichtung 25 einge- 
steDt warden. 

[0086] Der Bremsschalter 9 erfaBt ein Niederdrticken 
bzw. eine BetMtigung eines Bremspedals des Bezugsfahr- 
zeugs. Der Bremsschalter 9 informien die ECU 3 Qber die 
erfaBte Bremspedalbetadgung. Die ECU 3 erzeugt ein An- 
triebssignal fiir die Bremsantriebsvorrichtung 19 als Ant- 
wort auf eine Information, welche die Information iiber die 
crfafitc Bremspedalbetadgung cnthalt Die ECU 3 gibt das 
orzeugte Antriebssignal an die Bremsantriebsvorrichtung 19 
aus. Die Bremsantriebsvorrichtung. 19 stellt den Brems- 
druck als Antwort auf das von der ECU 3 ausgegebene An- 
triebssignal ein. 

[0087J Der Drosselklappenoflfaungsgradsensor 11 erfafit 
den Ofifhungsgrad durch ein Drosselklappenveritil in einem 
Motor zum Antreiben des Bezugsfahrzeugs. Der Drossel- 
klappenofifaungsgradsensor U gibt ein Signal an die ECU 3 
aus, welches fiir den erfaBten Drosselklappendflfhungsgrad 
steht Die ECU 3 steuert die Drosselklappraantriebsvorrich- 
tung 21 als Antwort auf den erfafiten Drosselklappenoff- 
nungsgrad, wodurdi der wahre Ofbungsgrad durch das 
Drosselklappenventil eingestellt wird und die Leistungsab- 
gabc der Maschinc eingestellt wird. 

[0088] Die ECU 3 stellt fest, ob der Laserradarsensor 5 
normal arbeitet oder nicht, durch Bezugnahme auf das Aus- 
gangssignal von diesenu Wenn die ECU 3 feststellt, daB der 
Laserradarsensor 5 nicht normal aifoeitet, wird der Sensor- 
ausfallanzeiger 17 durch die ECU 3 gesteuert, um einen 
Ausfall anzuzeigen. 

[0089] Die EC:i J 3 wahlt ein vorausfahrendes Zielfahrzeug 
unter moglichen vorausfahrenden Fahrzeugen, welche als 
Antwort auf das Ausgangssignal des LaserradarsMisors 5 er- 
faBt werden, aus. Die ECU 3 berechnet den Abstand von 
dem Bezugsfahrzeug zu dem vorausfahrenden Zielfahrzeug. 
Der Abstandsanzeiger 15 wird durch die EC!U 3 gesteuert, 
um den berechneten Abstand von dem Bezugsfahrzeug zu 
dem vorausfahrenden Zielfahrzeug anzuzeigen. 
[0090] Die Kraftfahrzeug-Automatikgetriebesteuervor- 
richtung 23 wahlt eine verwendete Schaltstellung eines 
Kraftfahrzeug-Automatikgetriebes aus und regelt dadurch 
die Geschwindigkeit des Bezugsfahrzeugs als Antwort auf 
das Ausgangssignal von der ECU 3. 

[0091] Ein Windschutzscheibenwischer des Bezugsfahr- 
zeugs wird akdviert und desakdviert, wenn der Wndschutz- 
scheibenwischerschaller 30 zwischen einer An-Stellung und 
einer Aus-Stellung vexSndert wird. Der Windschutzschei- 
benwischerschalter 30 gibt ein Signal an die ECU 3 aus, 
welches dafiir steht, ob sich der Windschutzscheibenwi- 
scherschalter 30 in seiner An-Stellung oder seiner Ausstei- 
lung befindet, das heiBt, ob der 'W^dscbutzscheibenwischo' 
akdviert oder dcsaktivicrt ist 

[0092] Fig. 5 zeigt eher den Verarbeitungsablauf der ECU 
3 als deren Hardware-Struktur. Unter Bezugnahme auf Fig* 
5 empfMngt ein Objekterkennungsblock 43 von der C^U 70 
in dem Laserradarsensor 5 Mefidaten, welche fOr einen Ab- 
stand V und einen Winkel "6" fiir jedes exfafite Objekt (je- 
des erfaBte Teilobjekt oder jeden erfaBten punktahnlichen 
Objektteil) stehen. Der Objekterkennungsblock 43 transfor- 
miert die Abstands- und Wmkeldaten in Polarkoordinaten 
zu MeBdaten in X-Z-Orthogonalkoordinaten. welche so ge- 
wahlt wcarden, daB der Ursprung (0, 0) mit deui ZenLrum ei- 
nes durch den Sensor 5 ausgebildeten Laserradars zusam- 
menfallt und die X- Achse und die Z-Achse jeweils mit einer 
Breitenrichtung und einer Langsvorwartsrichtung des Be- 
zugsfahrzeugs zusammenf alien. Der Objekterkennungs- 
block 43 gruppiert erfaBte Teilobjekte (erfaBte punktiihnli- 
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che Objektteile), welche durch die Orthogonalkoordinaten- 
mefidaten dargestellt werden, in Satze oder Segmente, wel- 
che jeweils erf aB ten vollstandigen Objekten entsprechen. 
Das Cinippderen und die Segmente werden weiter unten be- 
schriebea Teile der sicb aus dem Gruppieren ergebenden 
Segmentdaten, welche jeweilige Segmente anzeigen, sind 
Objekteinheitsdatwiteile (ProObjeki-Datenteile). Ein Mo- 
dell eines vollstandigen Objekis, welches durch seine Mit- 
telpunktsdaten, GroBendaten, Relativgeschwindigkeitsdaten 
und Feststehend/Beweglicb-Destimmungseigebnisdaten 
(Erfassungsaztdatcn) daigcstcllt wird, werden im folgcndcn 
ein ZielmodeU genannt. 

[0093] Ein Fahrzeuggeschwindigkeitsberechnungsblock 
47 berechnet die Geschwindigkeit V des Besugsfahrzeugs 
auf der Basis des Ausgangssignals von dem Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensor 7. 

[0094] Der Objekterkennungsblock 43 berechnet den Mit- 
telpunkt (X, Z) und die C5r66e (W, D) jedes CTfaBten voll- 
standigen Objekts auf der Basis der sich aus dem Gruppie- 
ren ergebenden Segmentdaten. Hier bezeichnet W eine 
Querausdehnung, und D bezeichnet eine Hefe. Der Objekt- 
erkennungsblock 43 berechnet die Geschwindigkeit (Vx, 
Vz) des vollstandigen Objekts relativ zu dem Bezugsfahr- 
zcug aus einer Abweichung im Zeitbereich in dessen Mittel- 
punkt (X, Z). Der Objekterkennungsblock 43 wird iibcr die 
Geschwindigkeit V des Bezugsfahrzeugs durch den Fahr- 
zeuggeschwindigkeitsberechnungsblock 47 informiert. Der 
Objektedcennungsblock 43 bestimmt auf der Basis der Fahr- 
zeuggeschwindigkeit V und der Relativgeschwindigkeit 
(Vx, Vz), ob jedes erfaBte vollstandige Objekt feststehend 
Oder beweglich ist oder nicht. Der Objekterkennungsblock 
informiert einen Vorausfahrendes-FahrzeugrBestimmungs- 
block 53 iiber den Mitielpunkt, die GroBe, die Relativge- 
schwindigkeit und die Erfassungsart (das Feststehend/Be- 
weglich-Bestimmungseigebnis) jedes erfafiten vollstandi- 
gen Objekts. 

[0095] Die MeBdaten, die von der CPU 70 in dem Laser- 
radarsensor 5 in den Objekterkennungsblock 43 eingegeben 
wcidcn, stchcn auch fOr cine Echointcnsitat (cine Echoim- 
pulsweite) ftlr jedes erfafite Objekt (jedes erfaBte Teilobjekt 
oder jeden erfafiten punktShnlichen Objektteil). Der Objekt- 
ericennungsblock 43 korrigiert oder revidiert die Segment- 
daten als Antwort auf die Echointensitaten (die Echoimpuls- 
weiten) durch einen DatenseparationsprozeB zum Entfemen 
von durch Streuung hervorgerufenen Datenkomponenten 
Oder durch Streuung hervorgerufenen Datenteilen. 
[0096] Ein Sensorausfallerfassungsblock 44 empfangt die 
Ausgangsdaten (die Objekterkennungsergebnisdaiea) des 
Objekterkennungsblocks 43, welche die von diesem berech- 
neten Objektparameter darstellen. Der Sensorausfallerfas- 
sungsblock 44 bestimmt, ob die Ausgangsdaten von dem 
Objekterkennungsblock 43 in eihem normalen oder einem 
unnormalcn Bcrcich licgen. Worm die Ausgangsdaten von 
dem Objekterkennungsblock 43 in einem unnormalen Be- 
reich liegen, aktiviert der Sensorausfallerfassungsblock 44 
den Sensorausfallanzeiger 17, um einen Ausf all anzuzeigen. 
[0097] 'Ein Lenkungswinkelberechnungsblock 49 berech- 
net den Lenkungswinkel bezuglich des Bezugsfahrzeugs auf 
der Basis des Ausgangssignals von dem T^enkungssensor 27. 
Ein (liergeschwindigkeitsberechnungsblock 51 berechnet 
die Giergeschwindigkeit des Bezugsfahrzeugs auf der Basis 
des Ausgangssignals von dem Giergeschwindigkeitssensor 
28. 

[0098] Ein Kurvenradiusberechnungsblock 57 wird durch 
den Fahrzeuggeschwindigkeitsberechnungsblock 47 iiber 
die Fahrzeuggeschwindigkeit V informiert Der Kurvenradi- 
usberechnungsblock 57 wird durch den Lenkungswinkelbe- 
rechnungsblock 49 iiber den berechneten Lenkungswinkel 



infonniert D^ Kurv^uradiusberechnungsblock 57 wird 
durch den Giergeschwindigkeitsberechnungsblock 51 iiber 
die berechnete Giergeschwindigk^t informiert Auf der Ba- 
sis der Fahrzeuggeschwindigkeit V, des Lenkungswinkels 
5 und der Giergeschwindigkeit berechnet der Kurvenradius- 
berechnungsblock 57 den Radius R einer Kurve der Surafie, 
entlang welcher das Bezugsfahrzeug fahrt. Der Kurvenradi- 
usberechnungsblock 57 informiert den Vorausfahrendes- 
Fahrzeug-Bestimmungsblock 53 iiber den berechneten Kur- 

10 venradiusR. 

[0099] Der Vorausfabrradcs-Fafarzcug-Bcstimmungs- 
block 53 wahlt ein vorausfahiendes Zidfahrzeug unter den 
erfafiten vollstandigen Objekten auf der Basis der Mittel- 
punkte, Grofien, Relativgeschwindigkeiten und Erfassungs- 

15 arten von diesen und auf der Basis des Kurvenradius R aus. 
Der Vorausfahrendes-Fahrzeug-Bestimmungsblock 53 er- 
halt Informationen iiber den Abstand Z zu dem vorausfah- 
renden Zielfahrzeug und iiber auch die Relativgeschwindig- 
keit Vz des vorausfahrenden Zielfahrzeugs. Der Vorausfab- 

20 rendes-Fahrzeug-Bestimmungsblock 53 gibt die Informa- 
tion iiber den Abstand Z ru dem vorausfahrenden Zielfahr- 
zeug und die Information iiber die Relativgeschwindigkeit 
Vz des vorausfahrenden Zielfahrzeugs in einen Fahrzeugab-. 
standsregeltings- und AlarmbestimmungsblockSS ein. 

25 [0100] Der Fahrzcugabstandsrcgclungs- und Alarmbc- 
stimmungsblock 55 wird durch den Fahrzeuggeschwindig- 
keitsberechnungsblock 47 iiber die Fahrzeuggeschwindig- 
keit V informiert Der Fahrzeugabstandsregelungs- und 
Alarmbestimmungsblock 55 erfafit die Einstellzustande des 

30 Fahrtregelungsschalters 26 aus dessen Ausgangssignal. Der 
Fahrzeugabstandsregelungs- und Alarmbestinunungsblock 
55 erfafit den Zustand des Bremsschalters 9 aus dessen Aus- 
gangssignal. Der Zustand des Bremsschalters 9 steht dafiir. 
ob das Fahrzeugbremspedal niedergedrtickt ist oder nicht 

35 Der Fahrzeugabstandsregelungs- imd Alarmbestimmungs- 
block 55 wird durch denDrosselklappenoffnungsgradsensor 
11 iiber den Offhungsgrad durch das Motordrosselklappen- 
ventil informiert Der Fahrzeugabstandsregelungs- und 
Alarmbestimmungsblock 55 wird durch die Wamtonlaut- 

40 stMrkeeinsteUungsvorrichtung 24 iiber den Alarmlautstarke- 
^nstellungswert informiert Der Fahrzeugabstandsrege- 
lungs- und Alarmbestinunungsblock 55 wird durch die 
Alarmempfindlichkeitseinstellungsvorrichtung 25 iiber den 
Alarmempfindiichkeitseinsteliungswert informiert Der 

45 Fahrzeugabstandsregelungs- und Alarmbestimmungsblock 
55 vollzieht eine Alarmbestimmung und eine Fahrtbestim- 
mung als Antwort auf den Abstand Z zu dem vorausfahren- 
den Zielfahrzeug, die Relativgeschwindigkeit Vz des vor- 
ausfahrenden Zielfahrzeugs. die Fahrzeuggeschwindigkeit 

50 V, die Binstellungszustande des Fahrtkontrollschalters 26, 
den Zustand des Bremsschalters 9, den Drosselklappenoff- 
nungsgrad und den Alarmempfindlicbkeitseinstellungswert 
WShrcnd der Warnbestimmung bestimmt der Fahrzeugab- 
standsregelungs- und Alarmbestimmungsblock SS, ob ein 

55 Alarm erzeugt werden soU oder nicht Wahrend der Fahrtbe- 
stimmung bestinunt der Fahrzeugabstandsregelungs- und 
Alarmbestimmimgsblock 55 die Inhalte der Fahrzeugge- 
schwindigkeitsregelung. Wenn besdnmit wird, dafi ein 
Alarm erzeugt werden soil, gibt der Fahrzeugahstandsrege- 

60 lungs- und Alarmbestimmungsblock 55 ein Alarmerzeu- 
gungssignal an den Wamtongenerator 13 aus. In diesem Fall 
erzeugt der Wamtongenerator 13 einen Wamton. Der Fahr- 
zeugabstandsregelungs- und Alarmbesliuuuungsblock 55 
steUt den Pegel des Wamtons in t)bereinstimmung mit der 

65 Tonlautstarke, welche durch die Wamtonlautstarkeeinstel- 
lungsvorrichtung 24 vorgegeben ist, ein. In dem Fall, dafi 
die Fahrtbestimmung der Ausfiihrung einer Fahrtr^elimg 
entspticht gibt der Fahrzeugabstandsregelungs- und Alarm- 
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bestimmungsblock 55 geeignete Steuersignale an die Kraft- 
fahrzeug-Automatikgetriebesteuervorrichtung 23, die 
Bremsenantriebsvomchtung 19 und die DrosseJkiappenan- 
triebsvorrichtung 21 aus, Wahrend der Ausfiihrung der 
Alannsteuerung und der Fahrtregelung gibt der Fahrzeugab- 
standsregelungs^ und Alarmbestimmungsblock 55 ein An- 
zeigesignal an den Abstandsanzeiger 15 aus, um den Fahr- 
zeugfahrer iiber abstandsbezogene Bedingungea zu infbr- 
mieren. Zum Beispiel zeigt die Vonichtung 15 den Abstand 
Z zu dem vorausfahrenden Zielfahrzeug an. 
[0101] Wic in Fig. 5 gczcigt, wird das Ausgangssignal dcs 
Windschutzscheibenwischeischalters 30 in den Objekter- 
kennungsblock 43 und den Fahrzeugabstandsregelungs- und 
Alannbestimmungsblock 55 eingegeben. Das Ausgangssi- 
gnal des Wiadschutzscheibenwischerschalters 30 wird von 
dem Objekterkennungsblock 43 und dem Fahrzeugab- 
standsregelungs- und Alarmbestimmungsblock 55 verwen- 
det Die Ausfiihrung des Datenseparationsprozesses durch 
den Objekterkennungsblock 43 wird als Antwort auf das 
Ausgangssignal des Windschutzscheibenwischerschalteis 
30 selektiv erlaubt und verhindert. 

[0102] Wie vorstehend erwahnt, arbeitet die ECU 3 in 
tJbereinstimmung mit einem Programm, welches in ihrem 
intemen ROM oder RAM gespeichert ist Fig* 6 ist ein FluB- 
diagramm cincs Ibils dcs Programms fiir die ECU 3, wcl* 
ches die Objekteikennung betriSt Programmteil in Fig. 
6 wild mit einer Periode, welche der Periode des durch den 
Laserradarsensor 5 vollzogenen Abtastens entspricht, wie- 
derholt ausgefiihrL 

[0103J Wie in Fig, 6 gezeigt, empfangt ein erster Schritt 
SIO des Progranunteils Abstands- und WinkelmeBdaten so- 
wie Echoimpulsweitendaten (Echointehsitatsdaten) von 
dem Laserradarsensor 5 fiir eine Periode des Abtastens. An- 
ders gesagt, empfangt der Schritt SIO Abstands- und Win- 
kelmefidaten sowie Echoimpulsweitendaten (Echointensi- 
tatsdaten), welche einem Rahmen entsprechen. Die Abtast- 
periode ist zum Beispiel gleich 100 ms. 
[0104] Ein Schritt S20, welcha: dem Schritt SIO nach- 
folgt, loscht Komponcntcn von Abstands* und Wnkcldatcn, 
welche Signalintensitaten (Echointensitaten oder Bchoim- 
pulsweiten) klein^ als ein Schwellenwert "A" entsprechen 
und welche AbstUnden ktirzer als ein effektiver Abstand ent- 
sprechen. Der Schwellenwert "A" und der effektive Abstand 
werden durch einen Schritt S40 (siehe unten) in dem direkt 
vorhergehenden Ausfiihrungszyklus des Progranunteils ge- 
setzt. 

[0105] Ein Schritt S30. welcher auf den Schritt S20 folgt, 
vararbeitet die ungelGschten Abstands- und Winkeldaten, 
Insbesondere transfoimiert der Schritt S30 die ungeldschten 
Abstands- und Winkeldaten in Polarkoordinaten zu MeBda- 
ten in X-Z-Orthogonalkoordinaten. Die Orthogonalkoordi- 
naten-MeBdaten stehen fur erfaBte Teilobjekte oder erfaBte 
punktahnlichc Objckttcilc. Der Schritt S30 gruppicrt die cr- 
faBten punktfihnlichen Objektteile (die erfaBten Teilobjekte) 
in Segmente, welche jeweils eif aBten vollstandigen Objek- 
ten entsprechen. 

[0106J Unier Bezugnahme auf Fig. 7 durchsucht der 
Schritt S30 die erfaBten punktahnlichen Objektteiie nach 
solch Nahen, welche unter Abstanden AX von 0.2 m oder 
weniger in X-Achsenrichtung und Abstanden AZ von 2 m 
Oder weniger in Z-Achsenrichtung zueinander stehen. Der 
Schritt S30 kombiniert oder vereinheitlicht die nahen punkt- 
ahnlichen Objektteile in ein Segment (einen Salz), welcher 
einem erfaBten vollstandigen Objekt entspricht. Es kann 
eine Mehrzahl von Segmenten geben. Der Schritt S30 ei- 
zeugt Segmente reprasentierende Daten, welche als Seg- 
mentdaten bezeichnet werden. Insbesondere entspricht ein 
Segmentdatenteil (ein Datenteil, welches ein Segment re- 
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prasendeit), welcher durch den Schritt S30 erzeugt wird, ei- 
nem rechtwinkligen Bereich, welcher zwei Seiten parallel 
zu der X-Achse und zwei Seiten parallel zu der Z-Achse 
aufweist Ein Segmentdatenteil enthalt einen Informations- 
5 teil, welcher den Mittelpunkt des entsprechenden Segments 
anzeigt, einen Informationsteil, welcher die CjrOBe (W. D) 
des Segmoats anzeigt, einen Informadonsteil, welcher die 
dem linksauBersten Rand des Segments entsprechende 
Strahlordnungszahl anzeigt, und einen Informadonsteil. 
10 welcher die dem rechtsauBersten Rand des Segments ent- 
sprechende Strahlordnungszahl anzeigt 
[0107] Ein Schritt S40, welcher dein Schritt S30 nacb- 
folgt, reguliert den Schwellenwert "A" und den effektiven 
Abstand fur den Schritt S20. Der sich aus der Regulierung 
IS ergebende Schwellenwert "A" und der sich aus der Regulie- 
rung ergebende efiFektive Abstand werden von dem Schritt 
S20 bei dem nachsten Ausfuhrungszyklus des Progranun- 
teils verwendeL In dem Fall, in dem Segmente. welche 
durch die von dem Schritt S30 erzeugten Daten dargesteUt 
20 werden, ein Segment einschlieBen. welches eine grbBere 
Querausdehnung aufweist als ein vorbestimmt^ Wert (zum 
Beispiel 2,6 m), erhoht der Schritt S40 den Schwellenwert 
"A" fiir jede Abtastperiode, bis die (^erausdehmmg des in- 
teressierenden Segments unter den vorisestimmten Wert 
25 fallt Der crhohtc Schwcilcnwcrt "A" wird von dem Schritt 
S20 bei dem nachsten Ausfuhrungszyklus des Programm- 
teils v«-w«idet Vorzugs wase ist der vorbestimmte Wert et- 
was groBer als das Maximum unter den Breiten herkdmmli- 
cher Lastkraftwagen. Der vorbestimmte Wert betr^gt zum 
30 Beispiel 2,5 m. Hs wird angenommen, daB ein Segment, 
welches eine groBere Querausdehnung aufweist als der vor- 
bestimmte Wert, durch die Streuimg eines Laserstrahls ver- 
ursacht wird, welche offoisichtlich eine Objektbildgrofie 
vergrCBert. 

35 [0108] Nachdem Signalintoisitaten (Echointensitaten) 
durch Impulsweiten dargestellt werden, entspricht der diuch 
den Schritt S40 regulierte imd von dem Schritt S20 verwcn- 
dete Schwellenwert "A" einem, der als ein Impulswciten- 
schwcllcnwcrt bezeichnet wird. Die Einzclhcitcn der Rcgu- 

40 lierung des Schwellenwerts "A" und des eSekdven Ab- 
stands durch den Schritt S40 sind wie folgt 
[0109] 1 . In dem Fall, in dem Segmente, welche durch die 
von dem Schritt S30 erzeugten Daten dargestellt werdm, ein 
Segmoit einschlieBen, welches eine groBere Querausdeh- 

45 nung als 2,6 m und eine grofiere mittlere Impulsweite als der 
Impulsweiienschwellenwert aufweist, erhoht der Schritt S40 
den Impulsweitenschwellenwert um 1 LSB (entsprechend 
6,4 ns). Der ImpulsweitenschwellenwMt ist nur in dem Be- 
reich von 10 bis 20 LSB verSnderlich. AuBerdem setzt der 

so Schritt S40 den efTekdven Abstand gleich dem Abstand zu 
dem interessierenden Segment zuzuglich 5 m. 
[0110] 2. In dem Fall, in dem ein Segment, welches eine 
groBcrc Querausdehnung als 2,6 m und cine groBcrc mitt- 
lere Impulsweite als der Impulsweitenschwellenwert auf- 

55 weist, von Segmenten abgelegen ist, welche durch die von 
dem Schritt S30 erzeugten Daten dargestellt werden, emied- 
rigt der Schritt S40 den Impulsweitenschwellraiwert um 
1 LSB. AuBerdem setzt der Schritt S40 den effektivem Ab- 
stand gleich dem Abstand zu dem interessierenden Segment 

60 abzuglich -0.5 m. Die untere Grehze des effekdven Ab- 
stands betragt 35 m. 

[OIU] 3 . In dem Fall, in dem Segmente, welche durch die 
durch den Schritt S30 CTzeugten Daten dargestellt werden, 
ein Segment einschlieBen, welches sich bei einem kurz^^n 
65 Abstand befindet als dem Abstand eines Segments, welches 
die oben erwahnte Bedingung 1 erfuUt, und in dem das kiir- 
zer beabstandete Segment eine kleinere mitdere Impuls- 
weite als der Impulsweitenschwellenwert aufweist sowie 
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eine sich aus einer GeradstraBentransformation ergebende kannten Objeklen unter 2,6 m fallen. Wahrend dieses Stadi- 

X-Koordinate aufweist, deren Absolutwert kleiner als 1 ,0 m urns, wenn der Schwellenwert "A" groBer ist als ein 1^ zwi- 

ist, setzt der Schritt S40 den Impuls weitoischwellenwert auf schen dem zweiten linksauBersten Maximum und dem zwei- 

einen vorbestinunten Anfangswert (zum Beispiel 10 LSB). ten rechtsauBersten Maximum, werdcn die zwei vorausfah- 

AuBerdem setzt der Schritt SAO den effektiven Abstand auf 5 renden Fahrzeuge als zwei gelrennte Objekte ericannL Wenn 

eineh VQibestimmten Anfangswert (zum Beispiel 35 m). der Schwellenwert "A" auf einen geeigneten Wert angeho- 

[0112] Die oben beschriebene Bedingung 3 h^t den ben wird, wieinFig. 11 gezdgt, sinddieQuerausdehnungen. 
Schritt S20 davon ab, einein vorausfahrenden Fahrzeug ent- ' zweier eckannter Objekte kleiner als 2,6 m. 

sprcchende Komponenten der Abstands- lind Winkeldaten [0114] Unter RUckbezug auf Fig. 6 folgt cin Schritt S50 

zii loschen. Die sich aus der Ga-adstraBentransformadon er- 10 Schritt S40 nach. Der Schritt S50 bezieht sich auf das Aus- 

gcbcndc X-Koordinatc wird untcnstchcnd criautcrt. Insbc- gangssignal dcs Windschutzschcibcnwischcrschaltcrs 30 

sondere transfonniert, wie in Fig. 8 gezeigt, der Schritt S40 und besdmmt somit, ob der Schalter in seiner An-Stellung 

die Koordinaten (Xo, Zo) des Mittelpunkts und die Queraus- steht oder nicht Wenn der Windschutzscheibenwischer- 

dehnung Wo jedes voUstandigen Objekts (jedes Zielmo- schalter 30 in seiner An-Stellung steht, fahrt das Programm 

dells) zu dessen Koordinaten (X, Z) und dessen Queraus- 15 von dem Schritt S50 zu einem Datenseparationsblock (ei- 

dehnung W, welche unter der Annahme auftreten, dafi sich nem Anti-Streuungsblock) S60 fort AndemfaUs springt das 

das Bezugsfahrzeug entlang einer geraden StraBe bewegt. Progranun von dem Schritt S50 zu einem Schritt S70. 

Genauer gesagt, transformiert der Schritt SAO die Koordina- [0115] Der Datenseparationsblock S60 fiihrt eine Signal- 

tenwerte Xo und Zo und die Querausdehnung Wo in die Kg- verarbeitimg zur Datenseparation durch, was einer And- 

ordinatenwerte X und Z und die Querausdehnung W gemMB 20 Streuung entspricht Der Datenseparationsblock S60 verar- 

den nachfolgenden Gleichungen. beitet die Segmentdatenstacke, welche durch den Schritt 

S30 bereitgestellt werden, in sich aus der Verarbeitung erge^ 

X = Xo — (Zo^/2R) (1) • bende SegmeotdatenstUcke. Nach dem Datenseparations- 
block S60 fahrt das Programm zu dem Schritt S70 fort 

Z = Zo (2) 25 [0116] Der Schritt S70 crzcugt ZiclmodcUc aus den Scg- 

mentdatenstiicken, welche durch den Schritt S30 oder den 

W = Wo (3) Datenseparationsblock S60 bereitgestellt werd&a. Nach dem. 

Schritt S70 endet der aktuelle Ausfuhrungszyklus des Pro- 

wobei R den StraBenkurvenradius bezeichnet Das Vorzei- granunteils. 

chen des StraBenkurvenradius R ist positiv fiir eine rechts- [0117J tune von dem Datenseparationsblock S60 voUzo- 

gangige Kurve und negativ fur eine linksgangige Kurve. Die gene Signalverarbeitung stellt sigh wie folgt dar. Der Daten- 

Gleichungen (1), (2) und (3) werden auf der Naherungsbasis separationsblock S60 teill als Antwort auf eine Abweichung 

aufgestellt, welche die Annahme verwendet, daB der Abso- in der Intensitat des Echosignals entlang der Breitenrichtung 

lutwert des Koordinatenw^ts Xo signitikant kleiner ist als des Bezugsfahrzeugs das 1-Rahmenechosignal in Komix>- 

StraBrakurvenradius R und der Koordinatenwert Zo (IXol 3S nenten, welche durch gestreute vorw^rtsgerichtete Laser- 

< IRJ und (Xot <Z).Jn dem Fall, in dem der Laserradarsen- strahlen hervorgerufen werden, und Komponenten, wddie 

sor 5 signifikant vom Mittelpunkt der Karosserie des Be- durch ungestreute vorwartsgmchtete Laserstrahlen hervor- 

zugsfahrzeugs entfemt ist, wird das X-Z-Koordinatcnsy- gerufen werden. Im allgoneinen tritt ein gestreuter vor- 

stem so korrigicrt, daB dessen Ursprung mit dem Fahrzeug- wartsgcrichtctcr ILascrstrahl auf, wenn cin urspriinglichcr 

mittelpunkt zusammenfallt 40 vorwartsgerichteter Laserstrahl durch eine Hnsraahnliche 

[0113] Die Regulierung des Schwellenwerts "A" und des Wasserausbildung auf der Glasplatte 77 in dem Laserradar- 

effektiven Abstands durch den Schritt SAO schafift einen sensor 5 fallt Der Datenseparationsblock S60 scheidet die 

Vorteil wie folgt Es wird angenommen, daB, wie in F^. 9 durch Streuung hervorgerufenen Signalkomponenten ab und 

gezeigt, zwei sich nebeneinander vor dem Bezugsfahrzeug erlaubt nur den nicht mit Streuung verbundenen Signalkom- 

befindliche Fahrzeuge in dem Erfassungsgebiet befinden, 45 ponenten, in der Objekterkennung (der Zielmodellerzeu- 

welches durch den Laseiradarsensor 5 abgetastet wird. In gung) durch den Schritt vS70 verwendet zu werden. Das Au- 

diesem Fall variiert wie in Fig, 10 gezeigt die Echointensi- genmerk wurde auf die folgenden zwei Mericmale Al und 

tat (die Echoimpulsweite) in ttbereinstimmung mit der A2 gelegt 

Strahlordnungszahl. £s gibt vier Maxima in der Echointen- [0118] Al Die Intensit^^ der nicht mil Streuiing verbun- 

sitat, welche vier Reflektorea von zwei vorausfahrenden 50 denen Signalkomponenten sind um einen Faktor von mehr 

Fahrzeugen entsprechen. Es gibt ein Ikl in der Echointensi- als 100 (d. h. um zwei Gr6fienordnungen oder mehr) groBer 

tat zwischen dem zweiten linksauBersten Maximum und als jene durch Streuung hervorgerufenen Signalkomponen- 

dcm zweiten rechtsauBersten Maximum. Falls der Schwcl- ten. 

lenwert "A" tiefer als das Tal zwischen dem zweiten links- [0119] A2 Eine Abweichung in den Intensit^ten von nicht 

auBersten Maximimi und dem zweiten rechtsauBersten Ma- 55 mit Streuung verbundenen Signalkomponenten entiang der 

ximum liegt wie in Fig, 10 gezeigt, werden die zwei voraus- BreitenauSdehnung des Bezugsfahrzeugs weist eine steil an- 

fahrenden Fahrzeuge als ein einziges Objekt erkannt wel- steigende Flanke auf, wahrend jene der durch Streuung her- 

ches eine geringfiigig groBere Querausdehnung aufweist als vorgenifenen Signalkomponenten eine sanft ansteigende 

die T.ange zwischen dem zweiten linksauBersten Maximum Flanke aufweist 

und dem zweiten rechtsauBersten Maximum. Die Queraus- 60 [0120] Der Datenseparationsblock S60 voUzieht eine IJn- 

d^nung des erfaBten Objekts ist gleich der Summe der terscheidung zwischen nicht mit Streuung zusammenhSn- 

Querausdehnungen der zwei vorausfahrenden Fahrzeuge genden Signalkomponenten und diu-ch Streuung hervoige- 

und dem trans versalen Zwischenrauin dazwischen. Daher rufenen Signalkomponenten auf der Basis der oben erwiihn- 

ist die Querausdehnung des erfaBten Objekts groBer als ten Merkmale Al und A2. Wie vorstehend erwahnt, hangt 

2,6 m. Also ist die oben beschriebene Bedingung 1 etfUllt 65 die Weite eines Impulses in dem Ausgangssignal des Ver- 

Demzufolge wird der Schwellenwert "A" periodisch auf ei- gleichers 87 von der Intensitat eines Echolaserstrabls (d. h. 

n^ schrittweisen Basis erhoht, bis die Querausdehnung ei- der Intensitat eines Echosignals) ab. Insbesondere ist die 

nes erkannten Objekts oder die C^erausdebnungen von er- Weite eines Impulses imge^hr dem Logarithmus der Inten- 
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sitat eines Echolaserstrabls oder eines Echosignals proper- dem linken Rand des Erfassiingsgebiets. Der rechte Randbe- 

tional. DemgemaB ist es moglich, die Intensitat dnes Echo- rcich entspricht einexn WInkdl von 1,5 Grad von dem recb- 

laserstrahis oder eines Echosignals aus der Weite eines Ina- ten Rand des Erfassiingsgebiets. 

pulses zu schatzen. Der Datenseparationsblock S60 verwen-. [01281 Weon das Segment "1" die pben aufgefUhrten Be- 
del die Impulsweite als ein«i Anhaltspunkt fiir die Echcnn- 5 dingungen Bl und B2 erfUUt, schreitet das Programm von 
tensitat. dem Schritt S604 zu einem Schritt S605 fort. Aademfalls 
[0121] Unter Bezug auf Kg. 12bezieht sich der Datense- springt das Programm von dem Schritt S604 ru einem 
parationsblock SCO auf die 1-RahmenmeBdaten und tragi . Schritt S613. 

dadurch Werte der Echoimpulsweite ak eine Funktion der [0129] Der Schritt S605 ermitlelt die Echoinipulsweiten, 
Strahlordnungszahl auf. In Fig. 12 ist die Ordinate der 10 wclche durch einen Datenanteil dargestellt werden, welcher 
Ecboimpulswcitc zugcordnct, wahrcnd der Abszissc der dem Bcrcich zwischcn dem Strahl an dem linken Rand dos 
Strahlordnungszahl zugeordnet ist Ein Schwellenwert "B" Segments "i" und dem Strahl an dem rechten Rand des Seg- 
wird gleich dem Maximum unter den Werten der Echoim* ments "i" entspricht, und sucht die ermittelten Echoimpuls^ 
pulsweite abzUglicb eines vorbestimmten Werts gesetzt Der weiten fiir eine Spitze oder ein Maximum (siehe Fig. 14). 
Schwellenwert "B" ist in Fig. 12 als ^ne hoiizontale linie 15 [0130] Ein Schritt S607, welcher auf den Schritt S605 
angedeutet Die Graphikpunkte in Fig. 12, welche jeweili- folgt, setzt den Schwellenwert "B" gleich der Spitzene- 
gen Werten der Echoimpulsweite entsprechen, sind durch choimpulsweite abzuglich 64 ns. Kn Zeitintervall von 64 ns 
eine Linie verbunden (als Varbindungslinie bezeichnet). Der entspricht 10 LSB, nachdem 1 LSB aquivalent zu 6,4 ns ist 
Datenseparationsblock S60 berechnet die S teigung der Ver- [0131] Das Setzen des Schwellenwerts "B" basiert auf der 
bindungslinie an einem Schnittpunkt mit der horizontalen 20 Tatsache, daB Echoimpulsweiten von nicht mit Slreuung zu- 
Linie des SchweUenwerts "B". Der Datenseparationsblock sammenhSngenden Signalkomponenten gleich oder um we- 
S60 bestimmt, ob die berechnele Steigung steiler ist als eine niger als etwa 64 ns kleiner als die Spitzenechoimpulsweite 
vorbcstinmite Referenzsteigung oder nicht. In dem Fall, in sind. Der Schritt S607 definiert 83,2 ns (entsprechend 
dem die berechnete Steigung steiler ist als die vorbestinmite 13 LSB) als untere Grcnze des Schwellenwerts "B". 
Referenzsteigung, cntschcidct der Datenseparationsblock 25 [0132] Ein Schritt S609, wclchcr dem Schritt S607 nach- 
S60, daB Anteile der MeBdaten, welche auf groBere Impuls- folgt, bildet die Verbindungslinie durch Verbinden der Gra- 
weiten als den Schwellenwert "B" hinweisen, nicht mit phikpunkte (siehe Fig. 12 und 14), welche jeweiligen 
Streuung zusammenhangende Signalkomponenten sind und Echoimpulsweiten entsprechen, aus. Der Schritt S609 bildet 
Anteile der MeBdaten, welche auf Echoimpiilsweitra gleich die horizontale Linie des Schwellenwerts 'S" (siehe Fig. 12 
Oder kleiner als der Schwellenwert "B" hinweisen, durch 30 und 14) aus. Der Schritt S609 bestimmt, ob es Schnittpunkte 
Streuung hervorgerufene Signalkomponenten sind. In dem zwischea der Verbindungslinie und der horizontalen Linie 
Fall, in dem die berechnele Steigung nicht steiler als die vor- des Schwellenwerts "B" auf zwei Seiten des Graphikpunkts 
bestimmte Referenzsteigung isi, entscheidet der Datensepa- der Spitzenechoimpulsweite gibt. Wenn es Schnittpunkte 
rationsblock S60 grundsatzlich, daB alle MeBdaten durch gibt, fdhrt das Progranun von dem Schritt S609 zu einem 
Streuung hervorgerufene Signalkomponenten sind. 35 Schritt S611 fort. Andemfalls Shrt das Programm von dem 
[0122] Fig. 13 zeigt die Einzelheiten des Datenseparati- Schritt SC09 zu einem Schritt S615 fort, 
onsblocks S60. Wie in Fig. 13 gezeigt, schlieBt der Datense- [0133] Der Schritt S611 verarbeitet die dem Segment "i" 
parationsblock S60 einen Schritt S601 ein, welcher dem entsprechenden Segmentdaten. Insbesondere verwirft der 
Schritt S50 (siehe Fig. 6) nachfolgt Aufcinandcrfolgcndc Schritt S611 Anteile dor Segmentdaten, welche Echoim- 
Id«itifikationsnummem werden beginnend noit "0" jeweili- 40 puis weiten gleich oder kleiner als der Schwellenwert "B" 
gen Segmenten zugeordnet. Eine Variable "i" bezeichnet die anzeigen. Andererseits belaBt der Schritt S611 Anteile der 
Segmentidentifikationsnummem. Ein Segment, welches Segmentdaten, welche Echoimpulsdaten grofier als der 
eine Identifikationsnummer "i** aufweist, wird auch als ein Schwellenwert "B" anzeigen. Fig. 15 zeigt den Fall, in dem 
Segment "i" bezeichnet Der Schritt S601 setzt die Segmen- es nur zwei Schnittpunkte QL und QR jeweiis auf den linken 
tidentifikationsnummer "i" auf "0". Nach dem Schritt S601 45 und rechten Seiten des Graphikpunkts der Spitzenechoim- 
schreitet das Programm zu einem Schritt S603 fort. pulsweite gibt. In diesem Fall belaBt der Schritt S611 An- 
[0123] Der Schritt S603 bestimmt, ob ein Segment "i'* teile der Segmentdaten, welche dem Bereich zwischen den 
vorliegtoder nicht. Wenn das Segment "i" vorliegt, schreitet Schnittpunkten QL und QR entsprechen. Der Schritt S611 
das Programm von dem Schritt S603 zu einem Schritt S604 v«-wirft andere Anteile der Segmentdaten. Somit aktuali- 
fort Andererseits, wenn das Segment "i" nicht vorliegt, 50 siert der Schritt S6 11 die Segmentdaten. Ffe, 16 zeigt den 
schreitet das Programm von dem Schritt S603 zu dem Fall, in dem es eine Mehrzahl von Schnittpunktwi auf jcder 
Schritt S70 (siehe Fig. 6) fort der linken und rechten Seiten des Graphikpunkts der Spitze- 
[0124] Der Schritt S6()4 bestimmt, ob das Segment "i" die ncchoimpulswcitc gibt In dicscm Fall wird der LinksauBcr- 
folgenden Bedingungen Bl und B2 erfiillt oder nicht ste QLM aus' den Schnittpunkten auf der linken Seite des 
[0125] Bl Die Querausdehnung W des Segments "i" ist S5 (jraphikpunkts der Spitzenechoimpulsweite ausgewahit 
gleich oder gr5Ber als 2,5 m, und das Segment "i" hat seinen Ebenso wird der Rechtsaufierste QRM aus den Schnittpunk- 
Ursprung in Echostrahlen aus 15 oder mehr unterschiedli- ten auf der rechten Seite des Graphikpunkts der Spitzene- 
chen Winkeirichtungen. choimpulsweite ausgewahlt Der Schritt S611 belaBt Ab- 
[0126] H2 Die Strahlordnungs7.ahl, welche dem linken schnittB der Segmentdaten, welche dem Bereich- zwischen 
Rand des Segments "i" entspricht ist klaner als "10", Oder 60 den Schnittpunkten QLM und QRM entsprechen. Der 
die Strahlordnungszahl, welche dem rechten Rand des Seg- Schritt S611 verwirft andere Anteile der Segmentdaten. So- 
ments "i" entspricht ist gleich oder gr^Ber als "95", mit aktualisiert der Schritt S611 die Segmentdaten, welche 
[0127] Die oben aufgerahrten Bedingungen Bl bedeulen, dem SegiuMil "i" entsprechen. Nach dein Schritt S611 
daB das Segment "i" relativ groB bezugUch der Querdimen- schreitet das Progranmi zu dem Schritt S6 13 fort, 
sion ist Die oben aufgefuhrten Bedingungen B2 bedeuten, 65 [0134] Der Schritt S6 11 voUzieht eine Unterscheidung 
daB ein Anteil des Segments "i" an einem linken oder rech- zwischen nicht mit Streuung zusammenhangenden Signal- 
ten Randbereich des Erfassungsgebiets liegt. Der hnke komponenten und diu-ch Streuung hervorgerufenen Signal* 
Randbereich entspricht einem Wnkel von 1,5 Grad von komponenten auf der Basis des vorstehend mvahnten 
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Merkmals Al. Der Schritt S611 belaBt die nicht mit Streu- 
iing zusaminenhangenden Signalkoniporienten und verwirft 
die dvirch Streuung hervorgenifenen SignalkomponentMi, 
[0135] Der Schritt S615 entscheidet, ob es einen Schnitt- 
punkt zwischen der Verbindungslinie und da: horizontalen 5 
Linie des Schwellenwerts "B" nur auf einer Seite des Gra- 
phikpunkts der Spitzenechoimpulsweite gibt Wain es einen 
Schmttpunkt'gibt, schreitet das Programm voo dem Schritt 
S615 zu einem Schritt S617 fDrt. Anderenfalls schreitet das 
Programm von dem Schritt S6 15 zu einem Schritt S621 fort. 10 
[0136] Der Schritt S617 bcrcchnct die Stcigung der Ver- 
bindungslinie an dem Scbnittpunkt mit der horizontalen Li- 
nie des Schwellenwerts "B". Der Schritt S617 bestimmt, ob 
die berechnete Sleigung steiler ist als eine vorbestinunte Re- 
ferenzsteigung oder nicht Wenn die berechnete Steigung 15 
steiler ist als die vorbestinunte Referenzsteigung, wie in 
Fig. 17 gezeigt, schreitet das Programm von dem Schritt 
S6 17 zu dem Schritt S611 fort In diesem Fall verwirft der 
Schritt S611 Anteile der Segmenidaien. welche Echoim- 
piilsweiien gleich oder kleiner als der Schwellenwert "B" 20 
anzeigoi, und belafit Anteile der Segmentdaten, welche 
Echoimpulsweiten gioBer als der Schwellenwert "B" anzei- 
gen. Somit aktualisiert der Schritt S611 die Segmentdaten. 
Andererseits schreitet das Programm von dem Schritt S617 
zu einem Schritt S619 fort, wenn die berechnete Steigung 25 
nicht steiler ist als die vorbestinmite Referenzsteigung, wie 
in Fig, 18 und 19 gezeigt 

[0137] Der Schritt S617 voUzieht die Steigungsberech- 
nung wie folgt Unter Bezugnahme auf Fig, 20 wahlt der 
Schritt S617 unter all den Graphikpunkten der Hchoimpuls- 30 
weiten drei aufeinanderfolgende Graphikpunkte auf der lin- 
ken Seite des Schnittpunkts und drei aufeinanderfolgende 
Graphikpunkte auf der rechten Sd^te des Schnittpunkts aus. 
Der Schritt S617 darf auch nur einen oder zwei aufeinander- 
folgende Graphikpunkte jeweils auf der linken oder rechten 35 
Seite des Schnittpunkts auswahlen, wenn ein voUst^diger 
Satz von drei aufeinanderfolgenden Graphikpunkten nicht 
zur Veriiigung steht. in Fig. 20 gezeigt, berechnet der 
Schritt S617 cine gcrade Linic, welche dem Satz von ausgo- 
wahlten hochstens sechs Graphilq>unkten gemafi einer Me- 40 
thode der kleinsten Quadrate angenahert ist Der Schritt 
S6 17 berechnet die Steigung der geraden Linie als einen 
Hinweis auf die Steigung der Verbindungslinie an dem 
Scbnittpunkt. 

[0138] Die vorbestinunte Referenzsteigung, welche in 45 
dem Schritt S617 verwendet wird, entspricht 12.8 ns fur je- 
den Strahl. Die Gesamtzahl der Echostrahlen, welche den 
ausgew^lten Graphikpunkten enlsprechen, wird durch Be- 
zug auf die Su-ahlordnungszahlen berechnet. Die Differenz 
zwischen dem Maximum und dem Minimum unter den mit- 50 
einander in Zusammenbang stehenden Echoimpulsweiten 
wird durch die berechnete Gesamtzahl der Echostrahlen ge- 
teilt Das Ergcbnis dicscr Division ist cine Stcigung, die 
gleich einem Wechsel in der Echoimpulsweite je Strahl ist 
[0139] Wenn es zwei oder mehr Schnittpunkte auf nur ei- 55 
ner Seite des Graphikpunkts der Spitzenechoimpulsweite 
gibt, wahlt der Schritt S617 einen der Schnittpunkte, wel- 
cher am weitesten von dem Graphikpunkt der Spitzene- 
choimpulsweite entfemt ist Der Schritt S617 voUz.ieht die 
oben ausgefuhrte Verarbeitung nur fiir den ausgewahlten 60 
Scbnittpunkt 

[0140] Der SchriU S6 1 9 bestimmt ob die Strahlordnungs- 
zahl, welche der Spitzenechoimpulsweite entspricht, in ei- 
nem vorbestimmten Bereich liegt, welcher fiir einen Ab- 
schnitt des Bifassungsgebiets st^t, der graiigend weit von 6S 
dessen Grenzen (R^dem) entfemt ist. Die untere Grenze 
des vorbestimmten Bereichs ist gleich einer Strahlordnungs- 
zahl von "20", Die obere Grenze des vorbestimmten Be- 
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reichs ist kleiner als eine Strahlordnungszahl von "85". In 
anderen Worten, der vorbestimmte Bereich "PR" genugt "20 
^ PR < 85" . Wenn die der Spitzenechoimpulsweite entspre- 
chende Strahlordmmgszahl in dem vorbestimmten Bereich 
liegt das heiBt wenn der Graphikpunkt der Spilzenechoim-. 
pulsweite genUgend weit von den Grenzen des Erfassungs- 
gebiets entfemt ist schreitet das Programm von dem S619 
zu dem Schritt S613 fort. In diesem Fall verbleiben alle dem 
Segment "1" entsprechenden Segmentdaten, wie sie sind. 
Andererseits schreitet das Ptogramm von dem S619 zu ei- 
ncm Schritt S625 fort, wenn die der Spitzenechoimpuls- 
weite entsprechoide Strahlordnungszahl nicht in dem vor- 
bestimmten Berdch liegt, das heifit, werm der Graphikpunkt 
der Spdtzenechoimpulsweite nahe den Grenzen des Erfas- 
sungsgebiets liegt 

[0141] Wenn es fiir den Schritt S617 schwierig ist, die 
Steigung der Verbindungslinie bei dem Scbnittpunkt mit der 
horizontalen Linie des Schwellenwerts "B" zu berechnen, 
schreitet das Programm von dem Schritt S619 zu dem 
Schritt S613 tiber den Schritt S619 fort In diesem Fall ver- 
bleiben alle dem Segment "i" entsprechenden Segmentda- 
ten, wie sie sind. Man beachte, dafi der Schritt S617 die Stei- 
gung nicht berechnen karm, wenn nur dn Graphikpunkt aus- 
wahlbarist 

[0142] In dem Fall, in dem nur cine Seite des Graphik- 
punkts einen Scbnittpunkt zwischen der Verbindungslinie 
und der horizontalen Linie des Schwellenwerts "B" auf- 
weist ist es unklar, welchem eines nicht mit Streuung zu- 
sammenhangenden Signalanteils und eines durch Streuung 
verursachten Signalanteils die Spitzenechoimpulsweite ent- 
spricht, Um eine Unterscheidung zwischen einem nicht mit 
Streuung zusanunenhangendeii Signalanteil imd einem 
durch Streuung verursachten Signalanteil bereitzustellen, 
wird die Steigung der Verbindungslinie an dem Scbnittpunkt 
mit der horizontalen linie des Schwellenwerts "B" berech- 
net und verwendet Wenn die berechnete Steigung steiler ist 
als die vorbestimmte Referenzsteigung (siehe den Schritt 
S617), wird festgestellt, daB es einen nicht mit Streuimg zu- 
sammcnhangcndcn Signalantdl gibt Wenn andererseits die 
berechnete Steigung nicht steiler als die vorbestiinrnte Refe- 
renzsteigung ist wird festgestellt dafi es einen durch Streu- 
ung verursachten Signalanteil gibt Ein durch Streuung ver- 
ursachter Signalanteil oder -anteile werden verworfen, wab- 
rend ein nicht mit Streuung zusammenhSngender Signalan- 
teil oder -anteile belassen werden. 

[0143] Die Bedingungen, daB die berechnete Steigung 
nicht steiler ist als die vorbestimmte Referenzsteigung, wer- 
den auch auf den FaU angewendet in dem eine leichte Ab- 
weicbung in der EchointensitSt in einem zentralen Abschnitt 
des Erfassungsgebiets vorliegt Zum Beispiel liegt nur eine 
leichte Abweichung in der Echointensitat vor, wenn ein vor- 
ausfahrendes Fahrzeug sehr nahe an dem Bezugsfahrzeug 
ist und das Erfassimgsgcbict vollstMndig von cincm rcflck- 
torfreien Anteil der Karosserie des vorausfahrenden Fahr- 
zeugs ausgefuUt ist 

[0144] In dem Fall, in dem der Schritt S617 entscheidet 
daB die berechnete Steigung nicht steiler ist als die vorbe- 
stinunte Referenzsteigung, und der Schritt S619 entscheidet 
dafi der Graphikpunkt des Spitzenechoimpulses nahe an den 
Grenzen des Erfassungsgebiets liegt schreitet das Pro- 
granun zu dem SchriU S625 fort. Der Schritt S625 lOschl die 
Segmentdaten, welche dem Segment "i" entsprechen. Nach 
dem Schritt S625 schreitet das I^ogramm zu dem Schritt 
S613 fort 

[0145] Reflexion eines gestreuten vorwartsgerichtelen La- 
serstrahls an einem Objekt auBerhalb des Erfassungsgebiets 
kann die nachfolgende Fehlerfassung hervomifen. Ein vor- 
ausfahrendes Fahrzeug auf einer Fahrspur neben der Fahr- 
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spur, auf welcher sich das Bezugsfahrzeug bewegt, wird 
falschlicherweise als ein vorausfahrendes Fahrzeug aiif der- 
selben Fahrspiir wie der Fahrspur des Bezugsfahrzeugs er- 
kannl. Die Kombination der Schritte S6I7 und S619 erfaBt 
solche Bedingungen. Der Schriti S625 loscht die Segmenl- 
daten. welche solchen Bedingungen entsprecheni Demge- 
maB wird die oben genannte Fehlerkennung vertiinderL 
[0146] Der Schritt S621 bestimmt, ob alle Echoiinpuls- 
weitra kleiner odcr grofier als der Schwellcnwert *'B" sind. 
Wean alle Echoimpulsweiten groBer sind als der Schwellen- 
wcit "B", wic in Fig. 21 gczcigt, spring! das Programm von 
dem Schritt S621 zu dem Schritt S613. In diesem Fall blei- 
ben alle Segmentdaten, welche dem Segment "i" entspre- 
chen, wie sie sind. Andererseits schreitet das Programm von 
dem Schritt S621 zu einem Schritt S623 fort, wenn alle 
Kchoimpulsweiten kleiner sind als der Schwellcnwert "B", 
wie in Fig. 22 und 23 gezeigt. 

[0147] Der Schritt S623 ist ahnlich dem Schritt S619. Der 
Schritt S623 bestimmt, ob die Strahlordnungszahl, welche 
der Spitzenechoimpulsweite entspricht, in einem vorbe- 
stimmten, den Anteil des Erfassungsgebiets, welcher genfl- 
gend weit von dessen Grenzen (Randern) entfernt ist, dar- 
steUenden Bereich liegt Wie vorstehend erwahnt, ist die un- 
tere Grenze des vorbestimmten Bereichs gleich ciner Strahl- 
ordnungszahl von '*20". Die obcrc Grcnzc des vorbcsdmmr 
ten Bereichs ist klein«' als Strahlordnimgszahl von 
"85". In and«-en Worten, der voibesdmmte Bereich "PR" 
gehiigt "20 < PR< 85. Wenn die Strahlordnungszahl, wel- 
che der Spitzenechoimpulsweite entspricht, in dem vorbe- 
stimmten Bereich liegt, das heiBt, wenn der Graphikpunkt 
der Spitzenechoimpulsweite geniigend weit von den Gren- 
zen des Erfassungsgebiets enlfemt ist, schreitet das Pro- 
gramm von dem S623 zu dem Schritt S613 fort In diesem 
Fall verbleiben alle Segmentdaten, welche dem Segment "i" 
entsprechen, wie sie sind. Andererseits schreitet das Pro- 
gramm von dem S6 19 zu dem Schritt S625 fort, wenn die 
Strahlordnungszahl, welche der Spitzenechoimpulsweite 
entspricht, nicht in dem vorbestimmten Bereich liegt, das 
hciBt, wenn der Graphikpunkt der Spitzcncchoin^lswcite 
nahe dea Randern des Erfassungsgebiets liegt. In diesem 
Fall loscht der Schritt S625 die Segmentdaten, welche dem 
Segment "i" entsprechen. Nach dem Schritt S625 schreitet 
das Programm zu dem Schritt S613 fort. 
[0148] Die Kombination der Schritte S621, S623 und 
S625 yerhindert eine Fehlerkennung, welche durch Refle- 
xion eines gestreuten vorwartsgerichieten Laserstrahls an ei- 
nem Objekt auBerhalb des Erfassungsgebiets hervorgenifen 
wird, 

[0149] Der Schritt S613 erhOht die Segmentidenlifikati- 
onsnummer "i" um "1". Nach dem Schritt S613 kehrt das 
Programm zu dem Schritt S603 zuriick. DemgemaB wird die 
Signalvcrarbeitung uber alle die Segmcnte ausgefiihrt 
[0150] Dci Lascrradarscnsor 5 entspricht cincr Radaicin- 
richtung. Der Objekterkennungsblock 43, welcher durch die 
ECU 3 bereitgestellt wird, entspricht einer Erkennungsein- 
richtung. Die Schritte und der Block in Fig. 6 entsprechen 
der Funktion der Hrkennungseinrichtung. Der Schritt SSO in 
Fig. 6 entspricht der Funktion von Bedingungsschatzein- 
richtungen. 

[0151] Die Fahrzeugregelungsvorrichtung hat Vorteile 
wie unten ausgefiihrt. BeztJglich MeBdaten, welche durch 
den Laserradarsensor 5 erfafite Objekte darstellen, ist es 
inoglich, eine geeignele Unlerscheidung zwischen durch 
Stieuung verursachten Signalkomponenten und nicht mit 
Streuung yerbundenen Signalkomponenten bereitzustellen. 
Somit ist es moglich, eine Verschlechterung der Genauigkeit 
der Objekterkennung durch den Unterschied zwischen der 
wahren Form des Querschnitts des vorwartsgerichtetra La- 



serstrahls und dessen theoretischer Form, welche in dor Ob- 
jekterkennung verwendet wird, zu verhindem. 
[0152] Wie in Fig* 6 gezeigt, wird der Datenseparations- 
block S60 nur dann aiusgefuhrt, wenn der Schritt S50 be- 

5 stimmt, daB dor WindschutzscheibenwischerschaltM- 30 in 
seiner An-Stellung stehL Somit kann veriiindert werden, daB 
eine unnOtige Anti-Streuungsverarbeitung ausgefiihrt wird. 
AuBerdem kann verhindert werden, dafi notwendige Signal- 
anteile zur genauen Objekterkennung. durch die unnotige 

10 Anti-Streuungsveraibeitung gel5scht werden. 

[0153] Der Schritt S40 aktualisicrt den Schwellcnwert 
"A" als Antwort auf die Grofie eines erkannten Objects. Der 
Schritt S20 in Fig. 6 vollzieht die Loschung von Komponen- 
ten aus den MeBdaten als Antwort auf den sich aus dem Ak- 

15 tualisieren ergebenden Schwellcnwert ''A". Somit kann die 
Objekterkennung automatisch den vorliegenden Bedingun- 
gen, wie unten erwahnt, folgen. Wenn der Schwellcnwert 
"A" kleinw ist als das Tal zwischen dem zweiten linksauBer- 
sten Maximum und dem zweiten rechtsauBersten Maxi- 

20 mum, wie in Fig. 10 gezeigt, werden zwei vorausfahrende 
Fahrzeuge als ein einziges Objekt erkannt, welches eine 
Querausdehnung groBer als 2,6 m aufweist. Darau&in wird 
der Schwellcnwert "A" periodisch auf einer schrittweis^k 
Basis erboht, bis die Querausdehnung eines erl^annten Ob- 

25 jckts odcr die Querausdehnung von erkannten ObjdOcn un- ^ 
ter 2,6 m fallt Wahrend dieser Phase werden zwdi voraus- 
fahrende Fahrzeuge als zwei separate Objekte erkannt, wenn 
der Schw^rawert "A** grofier als das Ibl zwischen dem 
zweiten linksauBersten Maximum und dem zweiten rechts- 

30 auBersten Maximum ist Wenn der Schwellcnwert "A" auf 
einen geeigneten Wert erhoht wird, wie in Fig. 1 1 gezeigt, 
sind die Querausdehnungen der zwei erkannten Objekte 
kleiner als 2,6 m. Vforausgeseizt, daB der Datenseparations- 
block S60 ebenfalls ausgefiihrt wird, kann ein Fahrzeug, 

35 welches eine Breite von 2 m atifweist als ein Objdct ericannt 
werden, welches eine Breite von 2 m aufweist Auch wah- 
rend der Phase, bis der Schritt SAO den Schwellcnwert "A" 
auf cinen geeigneten Wert reguliert, kann eine Objektbreite 
durch den Datcnscparationsblock S60 oJcannt und crfafit 

40 werden. 

Zweite AusfUhrungsform 

[0154] Eine zweite Ausfuhrungsform dieser Erfindung ist 

45 deren erster Ausfuhningsform ahnlich, mit Ausnahme von 
Auslegungsanderungen, welche nachstehend erwahnt wer- 
den. Die zweite Ausfiihrungsform dieser Erfindung voll- 
rieht eine Datenseparation, welche ausgelegt ist, um die 
Differenz zwischen der wahren Form des Querschnitts eines 

50 vorwartsgerichteten Laserstrahls und dessen theoretischer 
Form, welche in der Objekterkennung verwendet wird, zu 
kompensiercn. Selbst wenn keine Streuimg vorlicgt, gibt es 
ubcrfliissigcs Licht in cincr Randzonc des vorwartsgcrichtc- 
- ten Laserstrahls. Im Fall eines MillimeterweUenstrahls ist 

55 die Randzone des Strahls relativ groB. Die Wellenintensitat 
einer Randzone eines Strahls ist geringer als die einer inne- 
ren Zone des Strahls. Die Datenseparation, welche durch die 
zweite Ausfuhrungsform dieser Erfindung vollzogen wird, 
ist wie folgt Um eine Unlerscheidung zwischen zu einer 

60 Randzone eines Strahls gehorigen Echosignalkomponenten 
und zu einer innw^n Zone des Strahls gehOrigen Signalkom- 
ponenten bereitsteUen zu kdnnen, wird ein Echosignal als 
Antwort auf eine Referenrinttaisitat (eine Schwelleninlensi- 
tat) verarbeitet. Insbesondere werden Echosignalkomponen- 

65 ten, welche Intensitaten gleich oder hoher als eine Referenz- 
intensitat aufweisen, ausgewahlt und als effektive Signal- 
koiQponenten zur Objekterkennung verwendet. Anderer- 
seits werden Echosignalkomponenten verworfen, welche 
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Intensitaten nledriger als die Referenzintensitat aiifweisen. 
Zum Beispiel ist die Referenzintensitat gleich einem vorbe- 
stimmten Prozentsatz einer Spitzenintensitat (einer maxima- 
len IntQisitat). Die oben erwahnte Datenseparation wild 
durch einen Prograimnblock SI 50, der spSter daigestellt s 
wird, ausgefUhit. 

[0155] Fig. 24 ist ein FluBdiagramm eines Tfeils eines Pro- 
gramms fur eine ECU 3 (siehe Fig* 1), welcher sicb auf eine 
Objekteikemiung in der zweiten Ausftihrungsform dieser 
Erfindung beziebt. Der Pkx>grammteil in Fig. 24 wird mil ei- lO 
ncr P&riodc, wclchc der Periodc dcs durch den Lasciradar- 
sensor 5 (siehe Fig. 1) vollzogenen Abtastens entspricht, 
wiedeiiiolt ausgefuhrt 

[0156] Unter Bezugnahme auf Fig. 24 ist ein erster Schiitt 
SllO des Programmteils ahnlich dem Schritt SIO in Fig. 6. 15 
Kin Schritt SI 20, welcher dem Schritt SllO nachfolgt, ist 
dem Schritt S20 in Fig. 6 ahnlich. Ein Schritt SI 30, welcher 
auf den Schritt S120 folgt, ist dem Schritt S30 in Fig. 6 ahn- 
lich. Ein Schritt S140. welcher dem Schritt SI 30 nachfolgt, 
ist dem Schritt S40 in Fig. 6 Shnlich. 20 
[0157] Nach dem Sdiritt S140 f^ das Programm direla 
mit einem Datenseparationsblock SI 50 fort. Der Datensepa- 
rationsbloclc SI 50 entspricht dem Datenseparationsblock 
S60 in Fig. 6. Der Datenseparationsblock S150 fuhrt die 
vorstchcnd erwahnte Datenseparation in der zwcitcn Aus- 2S 
fiihrungsfonn dieser Erfindung aus. Nach dem Datensepara- 
tionsblock S150 schreitet das Progranmi zu einem Schritt 
S160 fort Der Schritt S160 ist dem Schritt S70 in Fig. 6 
ahnlich. Nach dem Schritt SI 60 endet der aktuelle Ausfuh- 
rungszyklus des Programmteils. 3D 

Dritte Ausftihrungsform 

[0158] Eine dritte Ausftihrungsform dieser Erfindung ist 
deren erster Ausftihrungsform ahnlich, ausgenommen, daB 35 
ein Sensor zum Erkennen eines Regentropfens den Wind- 
schutzscheibenwischerschalter 30 (siehe Fig. 1} ersetzt Im 
allgemeinen wird der Regoitropfensensor an der Karosseiie 
cincs Fahrzeugs bcfcstigt. In der drittcn Ausftihrungsform 
dieser Erfindung bestimmt der Schritt S50 (siehe Fig. 6), ob 40 
das Ausgangssignal des Regentropfensensors das \brhan- 
densein oder das Nichtvoriiandensein eines Regentropfens 
anzeigt Wenn das Ausgangssignal des Regentropfensensors 
das Vorhandensein eines Regentropfens anzeigt, schreitet 
das Programm von dem Schritt S50 zu dem Datenseparati- 45 
onsblock S60 (siehe Fig. 6) fort. Andererseits springt das 
Programm von dem Schritt S50 zu dem Schritt S70 (siehe 
Fig, 6), wenn das Ausgangssignal des Regentropfensensors 
das Nicbtvorhandensein eines Regentropfens anzeigt. 

so 

Patentanspriiche 

1. Vcrfahrcn dcs Anwcndcns einer Sendcwdlc aiif ei- 
nen voibestimmten Bereich in einer Breitenrichtung ei- 
nes Bezugsfahrzeugs und des Erkennens von Objekten, 55 
welche sich vor dem Bezugsfahrzeug befinden, auf der 
Basis reflektierter Wellen, welche sich aus Reflexionen 
der Sendewelle ergeben, wobei das Verfahreri die 
Schritte aufweist: 

Umwandein der reflektierten Wellen in ein empfange- 60 
nes Signal; 

Erfassen einer Abweichung in einer IntensitMt des emp- 
fangenen Signals enllang einer Richtung, wtdche der 
Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs entspricht; 
IVennen des empfangenen Signals in einm ersten Si- 65 
gnalanteil und einen zweiten Signalanteil auf der Basis 
der erfaBten Signalintensitatsabweichung, wobei der 
erste Signalanteil einem gestreuten Anteil der Sende- 
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welle entspricht und der zweite Signalanteil einem un- 
gestreuten Anteil der Sendewelle entspricht; und 
Ericennen von Objekten auf der Basis des zweiten Si- 
gnalanteils. 

2. ObjekterkennuDgsvorrichtung mit: 
einer Radareinrichtung zum Anwenden einer Sende- 
weUe auf einen voibestimmten Bereich in ein^ Brei- 
tenrichtung eines Bezugsfahrzeugs, zum Umwandein 
reflektierter Wellen, welche sich aus Reflexionen der 
Sendewelle ergeben, in ein empfangenes Signal, und 
zum Erkennen voii Objekten auf der Basis dcs empfan- 
genen Signals; und 

einer Erkennungseinrichtung zum Erkennen von Ob- 
jekten, welche sich vor dem Bezugsfahrzeug befinden, 
auf der Basis von Erkennungseigebnissen durch die 
Radareinrichtung ; 
wobei die Erkennungseinrichtung 

1) Mittel ztun Erfassen einer Abweichung in ei- 
ner Intensitat des empfangenen Signals entlang ei- 
ner Richtung, welche der Breitenrichtung des Be- 
zugsfahrzeugs entspricht; 

2) Mittel zum Trennen des empfangenen Signals 
in einen ersten Signalanteil und einen zweiten Si- 
gnalant^ auf der Basis der erfafiten Signalinten- 
sit'atsabwcichimg, wobei der crstc Sign^antcil ei- 
nem gestreuten Anteil der Sendewelle entspricht 
und der zweite Signalanteil einem ungestieuten 
Anteil der Sendewelle entspricht; und 

3) Mittel zum Erkennen von Objekten auf der Ba- 
sis des zweiten Signalanteils aufweist, 

3. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspiuch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Ericennungseinrichturig 
Mittel zuih Erfassen der Intensitat des empfangenen Si- 
gnals und Mittel zum AusfUhren der 'Riennung des 
empfangenen Signals in einen ersten Signalanteil und 
einen zweiten Signalanteil auf der Basis der erfafiten 
Signalintensitat aufweist 

4. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 3, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Eiiccnnungseinrichtung 
Mittel zum Setzen eines Schwellenwerts, welcher 
gleich einem Maximalwert der empfangenen Signalin- 
tensitat abziiglich eines vorbestimmten Werts ist, Mit- 
tel zum Bestinunen, ob die erfaBte Intensitat des emp- 
fangenen Signals kieiner als der Sch wellenwen ist oder 
nicht, und Mittel zum Ausftihren der TVennung des 
empfangenen Signals in den ersten Signalanteil und 
den zweiten Signalanteil als Antwort auf ein Ergebnis 
der Bestimmung, ob die erfafite IntensitSt des empfan- 
genen Signals kieiner als der Schwellenwert ist oder 
nicht, aufweist 

5. Objektoicennungsvorrichtung nach Anspruch 2, da- 
durch gekennzeichnet, dafi die Erkennimgseinrichtung 
Mittel zum Bcrcchncn einer Rate der crkanntcn Signal- 
intensit^tsabweichung und Mittel zum Ausftihren der 
Trennung des empfangenen Signals in den ersten Si- 
gnalanteil und den zweiten Signalanteil als Antwort auf 
die berechnete Intensitatsabweichungsrate aufweist. 

6. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 5, da- 
dUTx:h gekennzeichnet, daB die Erkennungseinrichtung 
Mittel zum Setzen eines Schwellenwerts beziiglich der 
berechneten Intensitatsabweichungsrate, welche einer 
vorbestimmten Steilheit entspricht Mittel zum Besdm- 
uien, ob die Intensitat des empfangenen Signals kieiner 
als der Schwellenwert ist oder nicht, und Mittel zum 
Ausftihren des TYennens des empfangenen Signals in 
den ersten Signalanteil und den zwdten Signalanteil 
als Antwort auf ein Ergebnis des Bestimmens, ob die 
Intensitat des empfangenen Signals kieiner als der 
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Scbwellenwert ist oder nicbt, aufweist 
7. Objekteikennungsvoirichtung nach Anspruch 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Edceanungseinrichtung 
Mittel zum Entscheiden, wenn die bercchnete Intensi- 
talsabweichungsraie einem vorbestimmten flacben und 5 
monotoD wechselnden Zustand entspricht, daB sicb ein 
entsprechendes erkannies Objekt auBertialb des vorbe- 
stimmten Erfassungsbereichs befindet, aufweist. 
8: Objekterkennungsvoirichtung nach Anspruch 5, da- 
durcb gekennzeichnet, dafi die Ed^ennungseinrichtung 10 
Mittel zum Entschcidcn, wcnn xlic bercchnete Intcnsi- . 
tatsabweichiingsrate einem vorbestimmten flacben und 
monoton wechselnden, in ein^ voigeschriebenen 
Fahrzeugbreitenrichtungsposition auftretenden Zu- 
stand entspricht, dafi sich ein entsprechendes erkanntes IS 
Objekt auBerhalb eines voibestimmten Erfassungsbe- 
reichs befindet, aufweist. 

9. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 5, da- 
durch gekennzeichnel, daB die Eikennungseinrichtung 
Mittel zum Berechnen einer geraden, der Rate der er- 20 
fafiten Signalintensitatsabweichung mil einer Methode 
der kleinsten Quadrate, angenahexten Linie, Mittel zum 
Berechnen einer Steigung der geraden Linie und Mittel 
zum Berechnen der Rate der eifaBten Signalintensitats- 
abweichung von der bcrcchnctcn Steigung der geraden 25 ^ 
Linie aufweist 

10. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Erlcennungseinrich- 
tung Mittel zum Setzen eines Schwellenwerts bezUg- 
Uch der Intensitat des empfangenen Signals, Mittel M 
zum Verwenden des Schwellenwerts in der TVennung 
des empfangenoi Signals in den erslen Signalanteil 
und den zweiten Signalanteil und Mittel zum Andera 
des SchweUenwerts auf der Basis einer Gr6Be eines er- 
kannten Objekts aufweist 35 

11. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Erkennungseinricb- 
tung Mittel zumFortsetzen des Wechselns des Schwel- 
lenwerts, bis cine Langc des crkanntcn Objekts in der 
Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs in eiiien vorbe- 40 
stimmten Bereich fallt, aufweist 

12. Objekterkennungsvoirichtung nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB das empfangene Signal 
einen Impuls enthalc, und eine Zeitdifferenz zwiscben 
einer Voiderflanke und einer Hinterflanke des Impulses 45 
mit steigender Intensitat des empfangenen Signals 
wachst, und die Erkennungseinrichlung Mittel zum 
Schatzen der Intensitat des empfangenen Signals auf 
der Basis der Zeitdifferenz zwischen der Vorderflanke 
und der Hinterflanke des Lnpulses aufweist SO 

13. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Erkennungseinricb- 
tung cine Bedingungsschatzcinrichtung zum Schatzcn, 
ob eine Streubedingxmg, daB die Sendewelle gestreut. 
werden kann, einthtt oder nicht, Nfittel zum Ausfuhien 55 
der TVennung des empfangenen Signals in den ersten 
Signalanteil und den zweiten Signalantdl, nur wenn 
die Bedingungsschatzeinrichtung schatzt, dafi die 
Streubedingung eintritt, aufwdst 

14. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 13, 60 
dadurch gekennzeichnet daB die Streubedingung eine 
Bedingung aufweist daB ein Wassertropfen mit einem 
Baueleuienl der Radareinrichtung zusamuientiefTen 
kann, durch wclche die Sendewelle ^t 

15. Objekterkennumgsvonichtung nach Anspruch 14, 65 
dadurch gekennzeichnet, daB die Bedingungsschatz- 
einrichtung Mittel zum Schatzen, ob die Streubedin- 
gung eintritt oder nicht, auf der Basis dessen, ob ein 
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'^^^dschutzscheibrawischer des Bezugsfahrzeugs ak- 
dv ist oder nicht, aufweist 

16. Aufzeichnungsmedium, welches ein Programm 
zum Steuem eines Computers speicheit, welcber als 
die Erkennungseinricbtung in der Objekterkamimgs- 
vorricbning in Anspruch 2 aibeitet 

17. Veifahren des Anwendens einer SendeweUe auf ei- 
nen voibestinunten Bereich in einer Breitenrichtung ei- 
nes Bezugsfahrzeugs und des Erkennens von Objekten, 
welche sich vor dem Bezugsfahrzeug beflnden, auf der 
Basis von rcflckticrtai WcUcn, wclchc sich aus Rcflo- 
xionen der SendeweUe ergeben, wobei das Verfahnra 
die Schritte aufweist: 

Umwandeln der reflektierten Wellen in ein empf ange- 
nes Signal; 

wobei eine IntensitSt dnes 'Ibils der Sendewelle an d- 
nem Sendemitteipunkt maxiniiert wird und, wenn sich 
der Ariteil der Sendewelle von dem Sendemittelpunkt- 
entlang der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs gese- 
hen weiter entfemt emiedrigt wird, und wobei ein An- 
leil der SendeweUe, welcber eine Intensitat gleich oder 
hdher als eine vorgeschriebene Intensitat aufweist, zur 
Objekterkennung wirksam ist; 

Erfassen einer Rate einer Abweichung in einer Intensi- 
tat des empfangenen Signals cntlang einer Richtung, 
welche der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs ent- 
spricht; 

"niennen des empfangenen Signals in einen ersten Si- 
gnalanteil und einen zweiten Signalanteil auf der Basis 
der erfafiten IntensitStsabweichungsrate, wobei der er- 
ste SignalanteU dem AnteU der SendeweUe entspricht 
welcher eine Intensitat gleich oder hoher als die vorge- 
schriebene Intensitat aufi^^dst und der zweite Signal- 
anteil einem anderen Anteil der SendeweUe entspricht; 
und 

Erkennen von Objekten auf der Basis des ersten Si- 
gnalanteils. 

18. Verfahren des Anwendens dner SendeweUe auf ei- 
nen vorbestimmten Bereich in einra' Breitenrichtung ei- 
nes Bezugsfahrzeugs und des Ericennens von Objekten, 
welche sich vor dem Bezugsfahrzeug befinden, auf der 
Basis von reflektierten WeUen, welche sich aus Refle- 
xionen der SendeweUe ergeben, wobei das Verfahren 
die Schritte aufweist 

Umwandeln der reflektierten WeUen in ein empfange- 
nes Signal; 

wobei eine Intensit&t eines Teils der SendeweUe an ei- 
nem Sendemitteipunkt maximiert wird und, wenn sich 
der AnteU der SendeweUe von dem Sendemittelpunkt- 
entlang der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs gese- 
hen weiter entfemt, emiedrigt wird, und wobei ein An- 
teil der SendeweUe, welcher gleich oder groBer ist als 
cine vorgeschriebene Intensitat zur Objekterkennung 
wiricsam ist; 

Setzra eines SchweUenwerts beziigUch einer Intensitat 
des empfangenen Signals; 

lYennen des empfangenen Signals in einen ersten Si- 
gnalanteil und einen zweiten SignalanteU auf der Basis 
des Schwellenwertes, wobei der erste Signalanteil dem 
AnteU der SendeweUe entspricht welcber die Intensitat 
gleich oder grOBer als die vorgeschriebene IntensitSt 
aufweist und der zweite Signalanteil einem anderen 
AnteU der Sendewelle entspricht; 
Erkennen von Objekten auf der Basis des ersten Si- 
gnalanteUs; imd 

Andem des SchweUenwerts, bis eine Lange eines er- 
kannten Objekts in der Breitenrichtung des Bezugs- 
fahrzeugs in einen vorbestimmten Bereich ^Ut 
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19. Objekterkennungsvorrichtung mit: 

einer Radareinrichtung zum Anwenden einer Sende- 
weUe auf einen vorbestimmten Bereich in einer Brei- 
tenrichtung eines Bezugsfahrzeugs, zum Umwandeln 
reflektierter Wellen, welche sidi aus Reftexionen der 5 
Sendewelle ergeben, in ein empfangenes Signal, und 
zum Erfassen von Objekten auf der Basis des empfan- 
genen Signals; und 

einer Eikennungseinrichtung zum Erkennen von Ob- 
jekten, welche sicb vor dem Bezugsfahrzeug befinden, 10 
auf dcr Basis von Eigcbnisscn dcr Erfassung durcb die 
Radaiemrichtung aufweist; 

wobei eine Intensitat eines Tfeils der SendeweUe an ei- 
nem Sendemittelpunkt maximiert wird und, wenn sich 
der Teil der Sendewelle von dem Sendemittelpimktent- 15 
lang der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs gesehen 
weiter entfemt, verringert wird, und wobei ein Anteil 
der Swidewelle, welcher eine Intensitat gleich oder 
gr5Ber als eine vorgeschhebene Intensitat aufweist, zur 
Objekterkenntmg wirksam ist; 20 
wobei die Brkennungseinrichtung 

1) Mittel ziun Erfassen einer Rate einer Abwei- 
chung in einer Intensitat des empfangenen Signals 
endang einer Ricfatung, welche der Breitenrich- 
tung des Bezugsfahrzeugs cntspricht; 25 

2) Mittel zum IVennen des empfangenen Signals 
in einen ersten Signalanteil und einen zweiten Si- 
gnalanteil auf der Basis der erfaBten Intensitatsab- 
weichungsrate, wobei der erste Signalanteil einem 
Anteil der Sendewelle entspricht, dessen Intensi- 30 
tat gleich oder groBer als die vorgescbriebene In- 
tensitat ist, und der zweite Signalanteil einem an- 
deren Anteil der Sendewelle entspricht; sowie 

3) Mittel zum Erkennen von Objekten auf der Ba- 
sis des ersten Signalanteils aufweist. 35 

20. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 19, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Brkennungseinrich- 
tung Mittel zum Setzen eines Schwellenwerts beztig- 
licb der bercchnctcn Intcnsitatsabweichungsratc, wel- 
che mit dner vorbestinmfiten Steilheit tibereinstimmt, 40 
Mittel zum Bestimmen, ob die Intensitat des empfan- 
genen Signals kleiner als ein Schwellenwert ist oder 
nicht, und Mittel zum Ausfuhren der Trennung des 
empfangenen Signals in den ersten Signalanteil und 
den zweiten Signalanteil als Antwort auf ein Eigebnis 45 
der Bestimmung. ob die Intensitat des empfangenen Si- 
gnals kleiner als der Schwellenwert ist oder nicht, auf- 
weist. 

21. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 19, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Erkennungseinrich- 50 
tung Mittel zum Entscheiden, daB sich ein entsprechen- 
des eikanntes Objekt auBerhalb eines vorbestimmten 
Ecfassuiigsgcbicts bcfindct, wcnn die bcrcchnctc Intcn- 
sitatsabweichungsrate mit einem voibestinuxLten Aa- 
chen und monoton wechselndra Zustand tiberdn- 55 
stimmt, aufweist 

22. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 19, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Erkennungseinrich- 
tang Mittel zum Entscheiden, daB sich ein entsprechen- 
des erfaBtes Objekt auBerhalb eines vorbestimmten Er- 60 
fassungsgebiets befindet wenn die berechnete Intensi- 
tStsabweichungsrale mit einem vorbesdirunten tlachen 
und monoton wechselnden, in einer vorgeschriebtaien 
Fahrzeugbreitenrichtungsposition aviftretenden Zu- 
stand Qbereinstimmt, aufweist 65 

23. Objekterkennungsvorrichtung nach Anspruch 19, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Brkennungseinrich- 
tung Mittel zum Berechnen einer geraden, der Rate der 
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erfaBten SignalintensitStsabweichung mit einer Me- 
thode der kleinsten Quadrate angenaherten Linie, Mit- 
tel zum Berechnen einer Steigung der geraden linie 
und Mittel zum Berechnen der Rate der erfaBten Si- 
gnalintensit^tsabweichung von der berechneten Stei- 
gung der geraden linie aufweist. 
24. Objd£terk«mungsvonichtung mit 
einer Radareinrichtung zum Anwenden einer Sende- 
welle auf einen vorbestimmten Bereich in einer Brei- 
tenrichtung eines Bezugsfahrzeugs, ziun Umwandeln 
rcflckticitcr WcUcn, wclchc sich aus Rcflcxioncn dcr 
Sendewelle eigebea, in ein empfangenes Signal, und 
zum Erfassen von Objekten auf d^ Basis des empfan- 
genen Signals; und 

einer Erkennungseinrichtung ziim Erkennen von Ob- 
jekten, welche sich vor dem Bezugsfahrzeug befinden, 
auf der Basis von Erfassungsergebnissen durch die Ra- 
dareinrichtung aufweist; 

wobei eine Intensitat eines Teils der Sendewelle an ei- 
nem Sendemittelpunkt maximiert wird und, weim sich 
der Teil der Sendewelle von dem Sendemittelpunktent- 
lang der Breitenrichtung des Bezugsfahrzeugs gesehen 
weito: entfernt, verringert wird, und wobei ein Anteil 
der Sendewelle, welcher eine Intensitat gleich oder h5- 
hcr als cine vorgcschricbcnc Intensitat aufweist, zur 
Objekterkennung witksam ist; 
wobei die Erkennungseinrichtung 

1) Mittel zimi Setzen eines Schwellenwerts be- 
ziigUch einer Intensitat des empfangenen Signals; 

2) Mittel zum 'lYennen des empfangenen Signals 
in einen ersten Signalanteil und einen zweiten Si- 
gnalanteil auf der Basis des Schwellenwerts, wo- 
bei der erste Signalanteil dem Anteil der Sende- 
welle entspricht, welche die Intensitat gleich oder 
hoher als die vorgescbriebene Intensitat aufweist 
und der zweite Signalanteil einem anderen Anteil 
der Sendewelle entspricht; . 

3) Mittel zum Erkennen von Objekten auf der Ba- 
sis des ersten Si^alantcils und 

4) Mittel zum Andera des Schwellenwerts, bis 
^ne Lange eines erkannten Objekts in der Brei- 
teiuichtung des betreffenden Fahrzeugs in einen 
vorbestimmten Bereich fallt, aufweist 
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